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Zwei Achsen X-Y Zwei Achsen XYB Typ ICSA2(ICSPA2)-BALJH 67
(Y-Basis montiert) ICSA2(ICSPA2)-BALIM 69
ICSA2(ICSPA2)-BBJH 71
ICSA2(ICSPA2)-BBJM 73
ICSA2(ICSPA2)-BCOH 75
ICSA2(ICSPA2)-BCLIM 77
ICSA2(ICSPA2)-BDH 79
ICSA2(ICSPA2)-BELH 81
ICSA2(ICSPA2)-BECI M 83
ICSA2(ICSPA2)-BFJH 85
XYS Typ ICSA2(ICSPA2)-SALTH 87
(Y-Schlitten montiert) ICSA2(ICSPA2)-SALIM 89
ICSA2(ICSPA2)-S1CIH 91
ICSA2(ICSPA2)-S1COM 93
ICSA2(ICSPA2)-S2CH 95
ICSA2(ICSPA2)-SGLH 97
X-Z Zwei Achsen XZ Typ ICSA2(ICSPA2)-ZAH 99
(feststehende Z-Achse) ICSA2(ICSPA2)-ZAM 101
ICSA2(ICSPA2)-Z1CH 103
ICSA2(ICSPA2)-Z1CM 105
ICSA2(ICSPA2)-Z2CH 107
ICSA2(ICSPA2)-ZDH 109
ICSA2(ICSPA2)-ZGH 111
ICSA2(ICSPA2)-ZHH 113
Y-Z Zwei Achsen YZ Typ ICSA2(ICSPA2)-YAH 115
(feststehender Y-Achsschlitten) ICSA2(ICSPA2)-YAM 117
ICSA2(ICSPA2)-YCH 119
ICSA2(ICSPA2)-YCM 121
ICSA2(ICSPA2)-YGH 123
X-Y Zwei-Achsbricke XYG Typ (Bricke) ICSA2(ICSPA2)-G1JH 125
ICSA2(ICSPA2)-G2JH 127
Drei Achsen X-Y feststehender Grundrahmen Z-Achse mit feststehendem ICS(P)A3-BACIMB1[] 129
(XYB) + Z-Achse Grundrahmen ICS(P)A3-BBLJHB10 131
(Z-Schlitten montiert) ICS(P)A3-BBLMB10] 133
ICS(P)A3-BBLMB20] 135
ICS(P)A3-BCIHB1L] 137
ICS(P)A3-BCLIHB2[] 139
ICS(P)A3-BCLIHB3[] 141
ICS(P)A3-BCLIMB1L] 143
ICS(P)A3-BCLIMB20 145
ICS(P)A3-BCLIMB3L] 147
ICS(P)A3-BDIHB10] 149
ICS(P)A3-BDIHB2[] 151
ICS(P)A3-BD[IHB3L] 153
ICS(P)A3-BELJHB1 155
ICS(P)A3-BECJHB2[] 157
ICS(P)A3-BECJHB3[ 159
ICS(P)A3-BECJMB2[J 161
ICS(P)A3-BELCIMB3L[] 163
ICS(P)A3-BFLJHB1 [J 165
ICS(P)A3-BFCJHB2[] 167
ICS(P)A3-BFOHB30 169
Z-Achse mit feststehendem ICS(P)A3-BACIMS10 171
Schlitten ICS(P)A3-BBLIHS1] 173
(Z-Schlitten montiert) ICS(P)A3-BBOMS10] 175
ICS(P)A3-BCLIHS10] 177
ICS(P)A3-BCLIHS3[] 179
ICS(P)A3-BCLIMS10] 181
ICS(P)A3-BCLIMS3[] 183
ICS(P)A3-BDIHS10 185
ICS(P)A3-BD[IHS3[] 187
ICS(P)A3-BELJHS1C] 189
ICS(P)A3-BECJHS3[J 191
ICS(P)A3-BECIMS10] 193
ICS(P)A3-BECMS3[] 195
ICS(P)A3-BFLIHS1[] 197
ICS(P)A3-BFLIHS3] 199
X-Y Bricke (XYG) + Z-Achse Z-Achse mit feststehendem ICS(P)A3-G1JHB10) 201
Grundrahmen ICS(P)A3-G1JHB2[] 203
(Z-Schlitten montiert) ICS(P)A3-G1JHB3[] 205
ICS(P)A3-G2JHB1[] 207
ICS(P)A3-G2JHB2[ 209
ICS(P)A3-G2JHB3[] 211
Z-Achse mit feststehendem ICS(P)A3-G1JHS10] 213
Schlitten ICS(P)A3-G1JHS2[] 215
(Z-Schlitten montiert) ICS(P)A3-G1JHS30 217
ICS(P)A3-G2JHS10] 219
ICS(P)A3-G2JHS2[] 221
ICS(P)A3-G2JHS3[] 223

* In den oben genannten i gibt [ die

ichtung an (1 bis 4).
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Die ICSA/ICSPA Kartesischen Roboter sind konfigurierbare Einzelachsen, die auf haufig eingesetzten Zwei-Achs- und Drei-
Achsvarianten beruhen. Diese Antriebe werden vorverkabelt mit Haltern geliefert, so dass sie sofort nach Lieferung in lhre
Anlage eingebaut und in Betrieb genommen werden konnen.

Es stehen 57 Standardkonfigurationen zur Verfugung, aus denen der Anwender das geeignetste Modell auswahlen kann.
AuBerdem kbdnnen kundenspezifische Varianten gebaut werden, die in diesem Standardprogramm nicht berucksichtigt sind.
Bitte setzen Sie sich zur Realisierung Ihrer Forderungen mit uns in Verbindung.

Zwei-Achskonfigurationen

31 Zwei-Achskonfigurationen sind im Lieferprogramm ent-

halten. Jede Konfiguration kann aus jeweils 5 Konfigura- !

tionsmustern mit unterschiedlichen Geschwindigkeiten

und Motorleistungen aufgebaut werden. Y

~ = i j \ .-"-‘i‘f_ﬁ

- = ]
® XYB Typ @ XYS Typ ; ® XZTyp @ YZ Typ \ ® XYG Typ

OB XYB (Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ  m konfiguration

Grundausfuhrung; Y-Schlittengrundrahmen auf dem
X-Schlitten montiert.

Dieser Antrieb wird mit einer Vorrichtung oder mit
einer an den Y-Achsschlitten angebauten Z-Achse
ausgerustet.

N

Punkt 1 4 wahlbare Y-Layouts (siehe Abbildung rechts)
Wahlen Sie aus den beiden Y-Antriebsverkabelungen: Qe
Freistehendes Kabel (Standard) und Kabelkette | Sefo montort
Ol XYS (Y-Achsschlitten) Typ W Konfiguration
Y-Achse mit ihrem Achsschlitten auf dem nﬂd% %b:ﬂ
] X-Schlitten verfahrbar montiert. D S
i el Wahlen Sie diese Bauform, wenn die A-Achse oo fmmmmmmmm s
selbst in zwei Richtungen verfahrbar sein muss, 1 — ! | B ;
um Hindernisse, usw. zu umgehen. l‘ 1‘
I (Arbeitsbereich) 1 I (Entgegengesetzt zu 1):
| il 1 | (Arbeitsbereich) |

! [ =)
Punkt 1 4 wahlbare Y-Achskonfigurationen (siehe Abbildung rechts) : | |
: (Y-Achse auf entgegen- : : :
Punkt 2 Fur die Y-Antriebsverkabelung nur ein freistehendes Kabel 1 gesetzter Seite montert) ||} ||| |(Entgegengesetzt zu 1)}
einsetzbar. i (Arbeitsbereich) : : (Arbeitsbereich) !
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Z-Achse (Vertikalachse) senkrecht auf der A-Achse angeordnet.
Wahlen Sie diese Bauform, wenn die Zuladung in ein Regal geladen
oder eine Palette in senkrechter Richtung bewegt werden soll.

©M XZ- (Z-Achsgrundrahmen) Typ
1 -
| Z-Achse standardmaBig mit einer Bremse ausge-
! rustet, die den Schlitten selbst bei Abschaltung der —
| Energieversorgung in Position halt.

/|
7 i, « or Hub dor X.Ach
. Punkt 2 aximaler Hub der X-Achse 2500 mm;
- e 1B

Hub der Z-Achse 500 mm. (Langere Hube fragen
Sie bitte bei IAl an).

O YZ- (Y-Achsschlitten) Typ
Y-Achse an der Seite und ihr Schlitten auf dem Schlitten der Z-Achse
(Vertikalachse) angeordnet. Dank des Vertikalhubes der Z-Achse
(N N kann diese Bauform mit einem Spannfutter oder einer anderen
T Vorrichtung zur Beforderung von Zuladungen ausgerustet werden.
| b Z-Achse standardmaBig mit einer Bremse ausgeristet,

[

die den Schlitten selbst bei Abschaltung der Energie-
versorgung in Position halt.

Punkt 2 Das freistehende Kabel der Z-Achse ist Standard;
die Kabelkette ist ebenfalls einsetzbar (Kundenwunsch).

uabunianals ‘

Punkt 3 Z-Achsengrundrahmen kann montiert werden
W (Kundenwunsch).

Ol XYG- (Brucke) Typ

Flache Y-Achse in der Bauform XYB mit einer Tragfuhrung an den
Enden der Y-Achse.

\\ = H— — = ‘m.ﬂ%% Wahlen Sie diese Bauform fur die Beforderung schwerer Zuladungen
h —eb, | = NP PP == M oder bei langem Y-Achsenhub, wenn Gefahr der Durchbiegung an
_—— g den Enden besteht.
[ =
Punkt 1 Maximale Zuladung 40 kg
- i Maximaler Hub der X-Achse 2500 mm;
Punkt 2 Hub der Z-Achse 1200 mm. (Langere Hube fragen

Sie bitte bei IAl an).

Drei-Achsen Typ Vier-Achsen Typ

102 Drei-Achskombinationen liefer-
bar:

XYB-Grundrahmen (Y-Achse als
Grundrahmen) oder Bauform mit
hoher Steifigkeit XYG (Brucke) mit
einer Z-Achse (Vertikalachse) und
hoher, mittlerer oder niedriger Ge-
schwindigkeitsstufe fur 19 kg ma-
ximale Zuladung.

Fragen Sie IAl nach

Detailansichten der
Drei-Achskombinationen.

Vierachskonfigurationen mit drei
Achsen und der drehbaren Z-
Achse verfugbar. Bitte teilen Sie

uns lhre Anforderungen mit. Wir

werden die gunstigste Konfigurati-

on erarbeiten und lhnen Zeichnun-
gen Ubergeben.

s
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B Zwei-Achsen

X-Y Zwei-Achsen

Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen

Y-Achsschlitten verfahrt horizontal.

XYB Typ BAOH,BACM
BBOH, BBCIM
BCOH, BCOM
BDOH
BEOH, BECIM
BFOH

Z-Achse mit feststehendem Schlitten

Gesamte Y-Achse verfahrt horizontal.

XYS Typ  SAOH, SACM
S1COH, S1COM

S2COH
SGOH

..-"'A
i . | P

B Drei-Achsen

X-Y Grundachsen (XYB) + Z-Achse

Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen

Z-Achsgrundrahmen auf dem Y-Schlitten montiert.
Z-Achsschlitten verfahrt vertikal.
Y-Achsschlitten verfahrt horizontal.

BALIMBH1
BBOIHB1
BBLIMB1
BCOHBOO
BCOMBOO
BDOHBOO
BEOHBOO
BEOMBOO
BFOHBOO

Z-Achse mit feststehendem Schlitten

Z-Achsschlitten auf dem Y-Achsschlitten montiert.
Grundkorper der Z-Achse verfahrt vertikal.
Y-Achsschlitten verfahrt horizontal.

BAOMS10O
BBOHS1O
BBOMSOO
BCOHSOO
BCcOMSOO
BDOHSOO
BEOHSOO
BEOMSOO
BFOHSOO

I 5 ISPA/ICSPA Katalog




Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen

Z-Achse vertikal auf der X-Achse
montiert.
Z-Achsschlitten verfahrt vertikal.

XZ Typ

ZAH, ZAM
Z1CH, Z1CM
Z2CH

ZDH L
ZGH

ZHH

Y-Achse feststehendem Schlitten

Z-Achsschlitten seitlich zur
Y-Achse angeordnet.
Gesamte Z-Achse verfahrt vertikal.

YZ 1y YAH, YAM
YCH, YCM
YGH

Jajoqoisyoeury ‘

Eine Tragachse verlauft parallel

zur X-Achse.

Y-Achsengrundrahmen auf den
Schlitten der beiden Achsen montiert.
Y-Achsschlitten verfahrt horizontal.

XYG Typ  G1UH

G2JH
-\-\.
& \__..F-—"':'

uabunianalsg ‘

B Vier-Achsenkonfiguration

X-Y Briucke (XYG) + Z-Achse

Z-Achsgrundrahmen

Z-Achsgrundrahmen auf der
Y-Achse montiert.

Y-Achsschlitten verfahrt
horizontal.

G1JHBOO
Ga2JHBOO

Z-Achse mit feststehendem Schlitten

Z-Achsschlitten ist auf dem
Y-Achsschlitten montiert
und verfahrt vertikal.
Y-Achsschlitten
verfahrt horizontal.

G1JHSOO
GaJgHsOO

X-Y-Grundachsen + Z-Achse + Drehachse

Drehachse auf dem Z-Achsgrundrahmen montiert
(Z-Achsschlitten auf Y-Achse angeordnet).

Diese Bauform mit ihren drei Achsen ermoglicht
das Abfahren von thetaformigen Bahnen.

ISPA/ICSPA Katalog 4 6



Auswahl der Bauform (Tabellenerklarung)

Beginnen Sie mit ® und gehen Sie nach rechts, um die
einzelnen Kriterien fur den gewuinschten Typ festzulegen.

@

Y—Achsgrundrahmen auf der X-Achse
montiert.

(Y-Achsschlitten verfahrt horizontal.)
Y-Achsschlitten auf der X-Achse montiert.
(Y-Achse selbst verfahrt horizontal.)

Z-Achse vertikal angeordnet und auf der
X-Achse montiert.

(Z-Achsschlitten verfahrt vertikal.)

XYS Typ

Z-Achsschlitten seitlich auf der Y-Achse
montiert.
(Z-Achse selbst verfahrt vertikal.)

Eine Tragachse verlauft parallel zur
X-Achse.

Der Y-Achsengrundrahmen ist auf den
Schlitten der beiden Achsen montiert.
(Der Y-Achsschlitten verfahrt horizontal.)

v

YZ Typ

®

Siehe Seite 43 fur Hinweise zur X/Y-Achsenkonfiguration.

Wahlen Sie die Verkabelung der X/Y-Achsen und der
Z-Achse aus den Moglichkeiten:

SC : Freistehendes Kabel

CT : Kabelkette * Siehe Seite 45.

ISPA/ICSPA Katalog
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Kombination

Hub Y-Achse (mm)

XYB Typ

b

m—
|
: R

XZ Typ

100 200 300 400 500 600 700
5.2 4.5 3.8 3.1 — = —
18.2 16.6 121 8.1 = = =
12.0 11.8 111 - - -
25.0 21.8 - - -
Zuladung 20.0 187 _ _
(kg)
288 | 278 | 268 | 218 | 187 = -
20.0 18.7 - -
- 40.0 33.0 27.3 229 19.3
- 51.2 40.5 33.0 27.3 22.9 19.3
- 40.0 33.0 27.3 22.9 19.3
Hub Y-Achse (mm)
100 200 300 400 500 600 700
6.2 515} 4.8 41 - = —
19.2 14.3 9.3 6.4 - - —
Zuladung =g 7 87 77 67 56 - -
(kg)
29.7 29.1 19.3 13.6 9.7 - -
29.2 28.2 19.3 13.6 9.7 - -
- - 20.7 18.2 12.5 8.4 -
Hub Z-Achse (mm)
100 200 300 400 500 600 700
4.0 3.3 2.6 - - = -
10.0 7.5 6.0 - = — —
8.5 7.5 6.5 5.5 - — —
Zuladung | 19.0 17.0 14.0 12.0 - - _
(kg) -
19.0 16.0 13.0 11.0 — = —
19.0 16.0 13.0 11.0 — - —
22.0 18.0 16.0 12.0 10.0 - —
22.0 18.0 16.0 12.0 10.0 = =
Hub Z-Achse (mm)
100 200 300 400 500 600 700
3.0 2.3 1.6 - = = —
Zuladung 11.0 10.3 9.6 - - — —
(kg) 11.9 10.9 9.9 8.9 - - -
131 121 11.1 10.1 - - -
27.0 2515] 23.9 22.3 20.7 - -
Hub Y-Achse (mm)
500 ~ 700 800 ~ 1200
Zuladung 40.0 _
(kg)
= 40.0




A Achtung

Die \

te Typs, iiberpriifen Sie die sich ergebende G

auf der zum

indigkei L (mit * gekennzeichnet) wurde verringert, um zu ver-
hindern, dass die Kugelumlaufspindel in den Berelch krmscher Drehzahlen kommt. Nach Auswahl des gewiinsch-

Typ gehorigen Seite.

®

@

@ Einsetzbarer Typ

Jajoqoisyoeury

Hub X-Achse Mafoi'?ﬁZﬁfl“fﬁfei?ke" Typ Seite
(mmy | (mm/s)
100-600 | goorg0 | BACIH > 67
10-600 | 400400 | BACIM > 69
200-800 | 1000800 | BBCIH -7
200-800 | *s001400 | BBCIM >73
200-800 | . ~0004000 | BCCIH > 75
- 200 - 800 1 2 *500/500 d BCCIM > 71
800-~2000 | 10004000 | BDCIH > 79
300-~1000 | 0004000 | BECJH - 81
30-1000 | s005500 | BECIM - 83
1000-2500 | 10001000 | BFCIH - 85
Hub X-Achse Max(igighfee/s\’(c-}}\vé:i?ken Typ Seite %
m | (mm/s) E
100~600 | soos0 | SACIH > 87 E
10-~600 | 40400 | SACIM - 89 ®
200~800 | & 10001000 |~ b S1CCIH =01 5
- 200 ~ 800 N *500/500 - S1CCIM > 93
200-800 | 0004000 | $2CCIH > 95
300 - 800 - 1000/1000 - SGCIH 207
oo T
,,,,,,,, VP
(mm) (mm/s)
10-600 | soo00 | ZAH > 99
0-600 | 400200 | ZAM > 101
200~-800 |\ 1000500 | A Z1CH - 103
- 200 ~ 800 - *500/250 B Z1CM =105
200-800 | 1000500 | Z2CH = 107
8o0~2000 | 1000500 | ZDH - 109
200~-800 | 1000500 | ZGH > 11
1000~2500 | 1000500 | ZHH =113
s G
mm | (mm/s)
10~400 | o400 | YAH >115
10-400 | 400200 | YAM > 117
200-700 | g 1000500 | pom YCH -> 119
200~700 | 500250 | YCM > 121
200~700 | 100500 | YGH ->123
o soomsml
mm | (mm/s)
1000~2500 | b 10001000 |k G1JH - 125
B 1000 ~ 2500 - *1000/1000 G2JH > 127

ISPA/ICSPA Katalog



|CSA/| CSPA Kartesische Roboter

serie Kartesische Roboter AUSWahItabelle fur Drei-Achssysteme

| Baugruppenauswahl (Erkl"érung der Tabelle) Mit @ beginnen, rechts fortsetzen, gewiinschten Kriterien festlegen und erforderlichen Typ konfigurieren.

@ Wahlen Sie die Anbaulage der Z-Achse: ® Uberprifen Sie den Hub der Y-Achse und
) die Zuladung

(Wenn die gewlnschte Zulandung nicht angegeben ist, gehen Sie in die
[Feststehender Z-Achsgrundrahmen] untere Tabelle und wahlen die nachst groBere Zuladung.)

(Der Z-Achsgrundrahmen wird auf den Y-Achsschlitten montiert: Der Z-Achs- v

schlitten verfahrt vertikal.)

[Z-Achsschlitten]

(Der Z-Achsschlitten wird auf den Y-Achsschlitten montiert: Die Z-Achse selbst @ Uberpr'ﬂfen Sie den Hub der Z-Achse
verfahrt vertikal.) (Wenn der gewlinschte Hub nicht angegeben ist, gehen Sie in die
v untere Tabelle und wahlen den nachst groBeren Typ.)
*(') spezifieren im Fall von BDOHBOO oder BFCOHBOO.
Wahlen Sie die Z-Achse aus den Hoch-, v

Mittel- und Niedriggeschwindigkeitsstufen aus.

(Die feststehende Schlittenausfithrung gibt es nur als Mittel- und Niedriggeschwindigkeitsstufe

@ Uberprufen Sie die maximale Geschwindig-
keit der X- und Y-Achsen.

(Wenn die gewlnschte Geschwindigkeit nicht angegeben ist, gehen Sie
Wabhlen Sie die Zulandung fur die Z-Achse aus in die untere Tabelle und wahlen den nachst groBeren Typ.)
Gesamtgewicht der Zulandung und Aufnahmevorrichtung ' v

A 4

Wahlen Sie den gewuinschten Hub der
Z-Achse aus der Tabelle.

Sie haben nun den Typ konfiguriert,
der alle lhre Kriterien erfullt.

X/Y-Achskonfigurationen auf Seite 45.

Wahlen Sie die Verkabelungen der X/Y- und Z-Achsen aus den beiden rechten Optionen.

Bei den X/Y-Achskonfigurationen D, F, 1 J, und 2J ist nur die Kabelkette moglich. SC: Freistehendes Kabel

Bei der Ausfuhrung mit feststehendem Z-Achsschlitten ist nur das freistehende Kabel CT: Kabelkette . .
moglich. * siehe Seite 225.

Auf Kundenwunsch konnen Varianten abweichend von den aktuellen Standardkonfigura-
tionen gebaut werden.
Bitte Teilen Sie uns Ihre Anforderungen mit.

[ Feststehender Z-Achsgrundrahmen ] @

® ® ® ®

Z-Achse Y-Achshub (mm)
Z-Achse
Zuladung Hub (mm) 100 | 200 [ 300 [ 400 500 600 700 800~1200
100~300 9 3.0 - - - -
100~400 o 3.0 - - -
=3
3 kg oder weniger 100~500 - 8 - 3.0 -
100~600 N N N N _ 30 Z
x
100~600 2 - - - - - - - 3.0
- 9.0 Z _ _
Hoch- 100
geschwindig- - | 9.0 -
keitsstufe 9.0 | sa | - | - -
200 5
800~1000 2 - | 9.0 -
mm/sec >
g 8.6 | 7] - - -
300 | 3
9 kg oder weniger £ - | 9.0 7.9 -
N
N 76 | 63| - - -
400 kS
= - 9.0 6.9 -
500 - 9.0 58 -
- - - - 9.0 -
1000~600 | | o

ISPA/ICSPA Katalog



Auswahlbeispiel

Kriterien

Die Z-Achse ist auf einem feststehenden
Grundrahmen montiert.

Max. zulas-

sige Zuladung :2kg

Geschwindigkeit : 800 mm/s oder hdher

Z-Achshub : 200 mm
Y-Achshub : 500 mm
X-Achshub 1700 mm

Gehen Sie zur Tabelle "Feststehender Z-Achsgrundrahmen".

Bei Geschwindigkeit 800mm/s wahlen Sie
"Hochgeschwindigkeitsstufe”.

@)
@)
® Fur Zuladung 2 kg wahlen Sie "3 kg oder weniger".
@ Bei 200 mm langem Z-Achshub gehen Sie in der Zeile 100-300
nach rechts.

® Der Schnittpunkt der Spalten fiir den Z-Achshub 100-300 mm und
Y-Achshub 500 mm zeigt "---" (nicht konfigurierbar); gehen Sie zur
darunter liegenden Zeile. Da in dieser Zeile ein Y-Achshub von 500
mm angegeben ist, gehen Sie nach rechts.

®

Da der X-Achshub bis 800 mm reicht, gehen Sie nach rechts.

Q

Die maximale Geschwindigkeit der X-Achse/ Y-Achse betragt 1
000 mm/s und erfullt somit ihr Kriterium. Gehen Sie weiter nach
rechts.

Der Roboter "BCCIHB1H" ist das geeignete Modell.

Die Zahlen in () fur den X-Achshub in der unteren Tabelle gelten fur die Modelle in (') in der Tabelle der konfigurierbaren Typen.
Beispiel: Wenn der X-Achshub im obigen Beispiel 1000 mm lang ist, ergibt sich aus dieser Tabelle der einsetzbare Typ "BDCJHB1H".

@ *( ) gilt nicht fur denTyp BDOOHBOIO oder BFCIHBOC. @

Jajoqoisyoeury ‘

uabunianalsg ‘

Einsetzbarer Typ

X-Achshub Max(|)rz1_ilghcsi: ﬁ)’\vclﬂggken Konfigurierbarer Typ Seite
(mm) (mm/sec)

200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBCIHB1H > 131
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLJHB1H (BD[JHB1H) > 137 (149)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1H (BFLJHB1H) 155 (165)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB1H - 201

1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB1H - 207
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIHB3H (BDLIHB3H) >141 (153)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECTHB3H (BFLIHB3H) =>159 (169)
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB3H (BDLJHB3H) > 141 (153)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECHB3H (BFCIHB3H) ->159 (169)
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB3H (BD[JHB3H) >141 (153)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB3H (BFIHB3H) >159 (169)
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIHB3H (BDLJHB3H) >141 (153)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB3H (BFLIHB3H) ->159 (169)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BEIHB3H (BFLIHB3H) ->159 (169)

1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3H ->205
1000~2500

1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3H - 211
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[ Feststehender Z-Achsgrundrahmen] (1)

@

® ©®

®

Z-Achse Y-Achshub (mm
Z-Achse Geschwin- (mm)
digkeitsstufe
Zuladung Hub (mm) 100 | 200 | 300 400 500 600 700 800~1200
6.0 2.9 - - - -
100 6.0 59 - - - -
6.0 - - _ Z
6.0 28 - - _ -
200 2 6.0 53 - - - -
2 6.0 - - - -
3
6 kg oder weniger ° 6.0 &7/ 1.7 - - - -
300 N 56 54 | 47 N N N -
@
= 6.0 - - - -
100~400 6.0 - - -
100~500 - 6.0 -
100~600 - - - - 6.0 -
100~600 - - - - - - - 6.0
9.0 - - - -
100 9.0 _ _ -
9.0 -
9.0 | 8.4 | - - -
200 e
< 9.0 _
2
5 8.6 | 73 | - - -
9 kg oder weniger 300 B
2 9.0 7.9 -
N
% 7.6 6.3 - - -
400 S | |
9.0 6.9 -
Mittel 500 9.0 58 -
lus 100~600 - - - - 9.0 -
geschwindig- 507500 ™
keitsstufe - - - - - - - - :
400~500 10.7 9.4 _ _ _
mm/s. 19.0 | 185 | 17.5 | 12.5 9.4 - - -
100 - 19.0 180 | 136 | 100 -
- - - - 19.0 -
Z Z _ Z _ _ _ 19.0
97 8.4 - - -
185 | 175 | 165 [ 115 8.4 - - -
200 - 19.0 170 | 126 9.0 -
- - - - 19.0 -
- - - - - - - 19.0
B 8.6 7.3 - -
o 174 | 16.4 | 15.4 | 10.4 73 - -
=]
19 kg oder weniger 300 E - 19.0 15.9 11.5 79
=3
N - - - - 19.0
x
©
= - - - - - - - 19.0
76 6.3 - - -
164 | 154 | 14.4 | 9.4 6.3 - - -
400 - 19.0 149 | 105 6.9 -
- - - - 18.7 -
- - - - _ _ _ 18.7
- 19.0 13.8 9.4 58 _
500 - - - - 17.6 -
- - - - - | - - 17.6
_ - _ _ 16.6 -
600
- - - - - | - - 16.6
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@ *( ) gilt nicht fur denTyp BDOHBOIO oder BFCIHBOO. @

Einsetzbarer Typ

Maximale Geschwindigkeit

J910q04syoeuly

uabunianals ‘

X-Achshub (X-Achse /Y-Achse) Konfigurierbarer Typ Seite
(mm) (mm/s)
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BALIMB1M >129
200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBLCJHBIM -> 131
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB1M ->133
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BALIMB1M >129
200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBCJHB1M -> 131
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB1M ->133
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BALCIMB1M ->129
200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHB1M -> 131
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB1M -> 133
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCTHB1M (BDLIHB1M) >137 (149)
300~1000 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1M (BFCIHB1M) > 155 (165)
10002500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB1M - 201
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB1M - 207
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB2M > 135
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB2M (BDCIHB2M) >139 (151)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BEJHB2M (BF CJHB2M) > 157 (167)
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB2M (BDLHB2M) > 139 (151)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB2M (BF CIHB2M) > 157 (167)
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCJHB2M (BDJHB2M) >139 (151)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB2M (BF CJHB2M) -> 157 (167)
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB2M (BDCJHB2M) > 139 (151)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB2M (BF CJHB2M) -> 157 (167)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB2M (BF CJHB2M) > 157 (167)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2M -> 203
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2M - 209
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB3M (BDCIHB3M) ->141 (153)
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCCIMB3M > 147
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB3M (BFCIHB3M) ->159 (169)
10002500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3M - 205
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3M -> 211
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCTHB3M (BDCJHB3M) >141 (153)
200~800 50/500 ICSA [ICSPA] 3-BCCIMB3M > 147
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB3M (BFCIHB3M) ->159 (169)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3M - 205
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3M -> 211
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCTHB3M (BDLIHB3M) >141 (153)
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCLIMB3M -> 147
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB3M (BFLTHB3M) ->159 (169)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3M - 205
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3M -> 211
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB3M (BDCIHB3M) > 141 (153)
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCLIMB3M -> 147
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB3M (BFLTHB3M) ->159 (169)
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3M - 205
1000~2500
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3M > 211
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB3M (BFLTHB3M) ->159 (169)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3M - 205
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3M -> 211
10002500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB3M - 205
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB3M - 211
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[ Feststehender Z-Achsgrundrahmen ]

® @

@

®

®

Z-Achse Geschwin- Z-Achse Y-Achshub (mm)
o e Zuladung Hub (mm) 100 200 300 400 500 600 700 800~1200
130 | 11.4 6.9 2.9 - - - -
7.1 6.9 6.2 - - - -
100 14.0 - - - -
14.0 135 - - -
_ 14.0 -
124 | 108 6.3 2% - - - -
6.1 5.9 52 - - - -
200 14.0 - - - -
g 140 129 - - -
_ 2 - 14.0 135 -
14 kg oder weniger § 118 | 102 57 1.7 - - - -
" 56 54 47 - - - -
300 2 14.0 - - - -
14.0 12.3 - - -
- 14.0 12.9
400 135 | n7 | - - -
- 14.0 12.3 -
500 - 14.0 11.7 -
100~600 - - - - 14.0 -
100~600 - - - - - - - 14.0
15.9 12.7 - - -
10.7 9.4 - - -
Niedrige 10 19.0 | 185 | 175 | 125 9.4 - - -
O - 19.0 180 | 136 | 100 -
Geschwindig-
keit - - - - 190 -
200~250 - - - - - - - 19.0
mm/s 14.6 11.4 - - - -
9.7 8.4 - - -
200 185 | 175 [ 165 | 115 8.4 - - -
- 19.0 170 | 126 9.0 -
- - - - 19.0 -
- - - - - - - 19.0
3 13.8 10.6 - - - -
o 8.6 73 - - -
19 kg oder weniger é 17.4 16.4 | 15.4 10.4 7.3 - - -
300 S
2 - 19.0 15.9 11.5 7.9 -
2 - - - - 19.0
- - - - - - - 19.0
12.8 96 - - - -
76 6.3 - - -
400 164 | 154 | 14.4 9.4 6.3 - - -
- 19.0 149 | 105 6.9 -
- - - - 18.7 -
- - - - - - - 18.7
- 19.0 13.8 9.4 58 -
500 - - - - 17.6 -
- - - - - | - - 17.6
100~600 - - - - 16.6 -
100~600 - - - - - ] - - 16.6
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@ *( ) gilt nicht fur denTyp BDOHBOO oder BFOHBOIC. @

Einsetzbarer Typ

Maximale Geschwindigkeit

Jajoqoisyoeulg ‘

uabunianalsg ‘

X-Achshub (X-Achse / Y-Achse) Konfigurierbarer Typ Seite
(mm) (mm/s)
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BALCIMB1L >129
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHB1L ->131
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBCIMB1L ->133
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIHB1L (BDCJHB1L) >137 (149)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1L (BFCIHBI1L) > 155 (165)
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BACIMB1L ->129
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHBIL > 131
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB1L >133
200~800  (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB1L (BDCJHB1L) > 137 (149)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1L (BFLIHB1L) -> 155 (165)
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BACIMB1L ->129
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHB1L > 131
200~800 500/400 ICSA [ICSPA] 3-BBCOMB1L ->133
200~800  (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB1L (BDCIHB1L) >137 (149)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1L (BFCIHBIL) >155 (165)
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB1L (BDCIHB1L) >137 (149)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1L (BFCJHB1L) > 155 (165)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB1L (BFCIHB1L) -> 155 (165)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB1L - 201
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB1L -> 207
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBCIMB2L ->135
200~800 (800~2000) 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB2L (BDCIHB2L) >139 (151)
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIMB2L -> 145
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB2L (BFCJHB2L) > 157 (167)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2L -> 203
500/400 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2L - 209
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB2L ->135
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCLIHB2L (BDCIHB2L) >139 (151)
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIMB2L > 145
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB2L (BFCIHB2L) ->157 (167)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2L - 203
500/400 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2L - 209
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB2L >135
200~800 (800~2000) 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB2L (BDLIHB2L) >139 (151)
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIMB2L -> 145
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHB2L (BFCIHB2L) > 157 (167)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2L -> 203
500/400 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2L - 209
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMB2L > 135
200~800  (800~2000) 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHB2L (BDCIHB2L) >139 (151)
200~800 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIMB2L -> 145
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BE[JHB2L (BFCIHB2L) > 157 (167)
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2L - 203
1000~2500
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2L -> 209
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHB2L (BFCIHB2L) > 157 (167)
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2L -> 203
1000~2500
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2L - 209
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHB2L - 203
1000~2500
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHB2L -> 209
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[ Feststehender Z-Achsschlitten ] @

® @

@

®

Z-Achse Geschwin- Z-Achse Y-Achshub (mm)
digkeitsstufe
Zuladung Hub (mm) 100 | 200 | 300 [ 400 500 600 700 800~1200
3.0 - - - _
3.0 - - - -
3.0 - - - -
100 3.0 - - -
- 3.0 -
- - - - 3.0 -
- - - - - - - 3.0
23 - - - -
23 - - - -
29 - - - -
200 2 23 - - -
(=)
s ke o . < - 23 -
oder weniger o
¢ 9 < - - - - 2.3
N
% - - - - - - - 23
©
= 1.6 - - - -
1.6 - - - -
16 - - - -
. 300 16 - - -
Mittlere _ 1.6 -
Geschwindig- . v
keit - - - - : -
400~500 - - - - - - | - LS
mm/s - 0.9 -
400 - - - - 0.9 -
- - - - - - - 0.9
10.0 8.7 - - -
- 1.9 10.5 -
100
- - - - 11.9 -
- - - - - - - 11.9
9.0 7.7 - - -
- 10.9 95 -
200 _
El - - - - 10.9 -
= - - - - - - - 10.9
=]
12 kg oder weniger E 8.0 6.7 - - -
=]
N - 9.9 8.5 -
300 3
= - - - - 9.9 -
- - - - - - - 9.9
- 8.9 75 -
400 - - - - 8.9 -
- - - - - - | - 8.9
- - - - 78 19.0
500
- - - - - - | - 78
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@ *() gilt nicht fur denTyp BDOHBOIO oder BFCIHBOC. @

Einsetzbarer Typ

Maximale Geschwindigkeit

Jajoqoisyoeuly ‘

uabunianalsg ‘

X-Achshub (X-Achse / Y-Achse) Konfigurierbarer Typ Seite
(mm) (mm/s)
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BALIMS1M -1
200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHS1M - 173
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BBLCIMS1M > 175
200~800  (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS1M (BDCIHS1M) > 177 (185)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1M (BFLIHS1M) > 189 (197)
10002500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1M > 213
20 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1M ->219
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BACIMS1M - 17
200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHS1M > 173
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMS1M > 175
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS1M (BDCJHS1M) > 177 (185)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1M (BFLIHS1M) ->189 (197)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1M > 213
B 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1M > 219
100~600 400/400 ICSA [ICSPA] 3-BALIMS1M ->11
200~800 1000/800 ICSA [ICSPA] 3-BBCIHS1M - 173
200~800 500/500 ICSA [ICSPA] 3-BBCIMS1M > 175
200~800  (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS1M (BDCIHS1M) > 177 (185)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1M (BFCIHS1M) >189 (197)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1M > 213
B 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1M >219
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECJHS1M (BFLIHS1M) >189 (197)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1M > 213
B 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1M > 219
200~800 (800~2000 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS3M (BDLIHS3M) ->179 (187)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS3M (BFLIHS3M) ->191 (199)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS3M > 217
§ 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS3M ->223
200~800  (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS3M (BDCIHS3M) ->179 (187)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS3M (BFLCIHS3M) ->191 (199)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS3M > 217
B 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS3M ->223
200~800 (800~2000) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS3M (BDLCIHS3M) ->179 (187)
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS3M (BFLCIHS3M) ->191 (199)
1000-2500 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS3M > 217
B 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS3M ->223
300~1000 (1000~2500) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS3M (BFCIHS3M) ->191 (199)
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS3M > 217
) 1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS3M ->223
1000-2500 10001000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS3M S 217
1000/1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS3M -> 223
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[ Feststehender Z-Achsschlitten ] @

®

® @

®

Z-Achse Geschwin- Z-Achse Y-Achshub (mm)
digkeitsstufe
Zuladung Hub (mm) 100 200 300 400 500 600 700 800~1200
11.0 7.6 3.6 - - - -
7.2 7.0 6.3 - - - -
11.0 - - - -
100 11.0 - - -
- 11.0 -
- - - - 11.0 -
- - - - - - - 11.0
10.3 6.9 28 - - - -
6.5 6.3 5.6 - - - -
g q . 10.3 - - - -
Niedrige 200 3 = - . .
Geschwindig- _ z - — -
keit 11 kg oder weniger § - - - . —
200~250 N
mm/s § - - - - - - - 10.3
9.6 6.2 2.2 - - - -
5.8 5.6 4.9 - - - -
9.6 - - - _
300 9.6 - - -
- 9.6 -
B - - - G16] -
- - - - - - - 9.6
- 8.9 -
400 - - - - 8.9 -
- - - - - - - 819

ISPA/ICSPA Katalog




@ *( ) gilt nicht fur denTyp BDOHBOO oder BFCOHBOO. @

Einsetzbarer Typ

Jajoqoisyoseuly ‘

uabunianalg ‘

X-Achshub Ma’&r_‘f\fhff 7(\:(th\,th(22;( et Konfigurierbarer Typ Seite
(mm) (mm/s)
100~600 400~400 ICSA [ICSPA] 3-BACIMS1L ->17
200~800 1000~800 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHSIL > 173
200~800 500~400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMS1L > 175
200~800 (800~2000) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BCCIHS1L (BDCIHS1L) >177 (185)
300~1000 (1000~2500) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1L (BFCIHSIL) > 189 (197)
1000-2500 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1L > 213
1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1L > 219
100~600 400~400 ICSA [ICSPA] 3-BACIMS1L »>17
200~800 1000~800 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHSIL > 173
200~800 500~400 ICSA [ICSPA] 3-BBLCIMS1L -> 175
200~800 (800~2000) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIHS1L (BDCJHS1L) > 177 (185)
300~1000 (1000~2500) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1L (BFCIHS1L) >189 (197)
1000-2500 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1L > 213
1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1L > 219
100~600 400~400 ICSA [ICSPA] 3-BALIMS1L ->171
200~800 1000~800 ICSA [ICSPA] 3-BBLIHS1L >173
200~800 500~400 ICSA [ICSPA] 3-BBLIMS1L > 175
200~800 (800~2000) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BCLIHS1L (BDCIHS1L) > 177 (185)
300~1000 (1000~2500) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1L (BFCJHS1L) ->189 (197)
10002500 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1L > 213
1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1L >219
300~1000 (1000~2500) 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-BECIHS1L (BFLIHS1L) >189 (197)
1000-2500 1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G1JHS1L > 213
1000~1000 ICSA [ICSPA] 3-G2JHS1L -> 219
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"Geschwindigkeit" bezieht sich auf die angegebene Geschwindigkeit, mit der der Antriebsschlitten
verfahrt. Der Schlitten beschleunigt aus seiner Ruhelage. Nach Erreichen seiner vorgegebenen
Geschwindigkeit behilt er diese bei, bis die programmierte Position (unmittelbar vor der Zielposi-
tion) erreicht ist, bei der der Schlitten dann bis zum Stillstand an der Zielposition abbremst.

4 N

< Achtung >

@ Bei allen kartesischen Robotern bleibt die maximale Geschwindigkeit bei Zuladungsanderung auf dem Schlitten
unverandert.

@ Die bis zum Erreichen der vorgegebenen Geschwindigkeit benbtigte Zeit hangt von der Beschleunigung (Verzogerung) ab.

® Bei kurzen Verfahrwegen kdnnte die vorgegebene Geschwindigkeit nicht erreicht werden.

@ Bei Langhubachsen wird die maximale Geschwindigkeit verringert, um nicht in den Bereich kritischer Geschwindigkeiten
zu kommen. Bei Hublangen von 600 mm oder dariiber iiberpriifen Sie die maximale Geschwindigkeit fir den gewahlten
Hub.

® Bei der Berechnung der Verfahrzeit sind die Beschleunigung, Verzogerung und Ausregelzeiten zur Verfahrzeit bei der
eingestellten Geschwindigkeit zu addieren (siehe Seiten 39 und 40 fur die Berechnungsmethoden der Verfahrzeit.)

\© Die Geschwindigkeit kann in Schritten von 1 mm/s programmiert werden.

"Beschleunigung” bezieht sich auf das Verhaltnis der Geschwindigkeitsanderung, wenn sich
die Geschwindigkeit von Null (Ruhelage) bis zur vorgegebenen Geschwindigkeit erhdht.
"Verzogerung" bezieht sich auf das Verhaltnis der Geschwindigkeitsanderung, wenn sich die
vorgegebene Geschwindigkeit auf Null (Ruhelage) verringert.

/< Achtung > h

@ Erhdhen der Beschleunigung (Verzdgerung) verkurzt die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit des Antriebes. Die
daraus resultierende schnelle Beschleunigung/(Verzogerung) erzeugt starke Schwingungen.

@ Bei der Bestimmung der Zuladung eines jeden Typs wird vorausgesetzt, dass mit der zulassigen Beschleunigung bei
maximaler Geschwindigkeit verfahren wird. (Die Nennbeschleunigung betragt 0,3 G fur die Standardausfuhrung und
0,15 G bei Steigungen von 4 oder 5 mm.)

® Die Roboter der ICSA2/ICSPA2-Serie kdbnnen mit einer maximalen Beschleunigung von 1,0 G betrieben werden.

Die Zuladung sinkt, wenn die eingestellte Beschleunigung tiber die Nennbeschleunigung erhoht wird.
Die Zuladungen bei erhdhter Beschleunigung sind in der Tabelle "Zuladung - Beschleunigung" fir jeden Antriebstyp
angegeben.

@ Die Beschleunigung kann in Schritten von 0,01 G fiir jede Positionierbewegung programmiert werden.

A J

Die "Wiederholgenauigkeit" gibt die Positioniergenauigkeit von sich wiederholenden Bewe-
gungen zu einer bereits gespeicherten Position an.

Sie darf aber nicht mit der "absoluten Positioniergenauigkeit” verwechselt werden, was
unbedingt zu beachten ist.

Der Referenzpunkt befindet sich in der Standardbauform auf der Motorseite bzw. auf der
motorabgewandten Seite bei entgegengesetztem Referenzpunkt.

< Achtung >

» Derinkrementale Antrieb erfordert Referenzpunktfahren nach jedem Einschalten der Energieversorgung (im Gegensatz
zum absoluten Antrieb).

e Wahrend des Referenzpunktfahrens bewegt sich der Schlitten (oder die Stange oder der Arm) vor der Richtungsum-
kehr zum mechanischen Endanschlag. Deshalb ist auf Kollision im Umfeld zu achten.

* Hinweis: Wenn der Referenzpunkt von seiner normalen Lage in die entgegengesetzte Position geandert werden soll,
muss der Antrieb an IAl zur Einstellung geschickt werden.

ISPA/ICSPA Katalog

Generell sind die IAl-Antriebe mit einer Dauerlaufrate von 50% oder darunter
zu betreiben.

Dauerbetriebsgrad (%) = Betriebsdauer x 100

Betriebsdauer + Stillstandszeit




| C SA/' CS PA Kartesische Roboter

Optionen

Bei Auswahl des Creep-Sensors (C) oder Endschalters Referenzpunkifahren (L), wird eine Abdeckung fur den Sensor an
den Stirnseiten jeder Achse angebaut. Deshalb ist auf Kollision zwischen den Abdeckungen und dem Umfeld zu achten.
Der Sensor istimmer an der Innenseite der X-Achse (Auskragrichtung der Y-Achse) oder oben auf der Y-Achse angeordnet.
Die Anbaulage der Z-Achse hangt von der Konfiguration ab.

Bei Einachs-Robotern andert sich der Optionscode, wenn sich der Sensor auf der gegenuberliegenden Seite befindet
(Bauform gegenuberliegende Seite). Bei kartesischen Robotern braucht der Optionscode jedoch nicht geandert zu werden
(nur C und L verfugbar).

Sensor-
abdeckung

— Sensor-
, abdeckung
]

‘
|

(Gegenuiber 1)1
I

Sensor-
abdeckung

Sensor- Sensor-

abdeckung " | W T T T T ] abdeckung
| |
Sensor.
i (gzrﬁjcbhesrﬁ :g‘g I%e;r abdeckung (Gegenuber 3)3
 Seite installiert. )
,,,,,,,,,,,,,,,,,, ]
[ICSA2/ICSPA2]

* in der Standardausfuhrung befinden sich der Creep-Sensor (C) und Endschalter
Referenzpunktfahren (L) auf der rechten Seite vom Motor aus gesehen.

Konfigurations- | Konfigurations- X-Achse X-Achse X-Achse
typ richtung Anbau Anbau Anbau
1 Gegenuber- Gegenuber- _
liegende Seite | liegende Seite
2 Standard Standard —
XYB
Gegeniiber- J—
3 liegende Seite Standard
Gegentber- -
4 Standard liegende Seite
Gegenuber- N
1 liegende Seite Standard
Gegenuber- .
2 Standard liegende Seite
XYS
3 Gegenuber- Gegenuber- .
liegende Seite | liegende Seite
4 Standard Standard —
XZ Gegenuber- _ Gegenuber-
liegende Seite liegende Seite
Gegenuiber-
— Standard
| anaar liegende Seite
XYG Gegenuber- Gegenuber- o
liegende Seite | liegende Seite

ISPA/ICSPA Katalog
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|CSA/|CSPA Kartesische Roboter

Serie Kartesische Roboter Erl'éuterung der Modellbezeichnung

Kartesische Roboter werden mit zwei oder drei Achsen gebaut.

Siehe die Erlauterung der Modellbezeichnung auf der rechten Seite

Die Auswahimbglichkeiten fur die einzelnen Kriterien hangen vom Antriebstyp ab. Die Einzelheiten sind auf den zu den
Antriebstypen gehdrenden Seiten angegeben.

() ) (6) @) () 9) (10)

Achse 1 Achse 1 Achse 3
(X-Achse, Z-Achse)  (X-Achse, Z-Achse) (Z-axis)

Encoder-
typ Hub
(WL}

Kabel- Kabel-
Einsetz- Kabel- fihrung fithrung
bare lange zwischen zwischen
) Optionen  Steuerung Achse 1 Achse 3
und 2 und 4

. Hub f
Optionen (mm) Optionen

BACIH
BACIM
BBOIH
BBOIM
BCOH
BCOM
BDOH
BECIH
BECIM
BFOIH
SACH
SAOM
S1COH

s1cOM ﬁ? AQ
9 | 1csa2 SAOM 10 c 10 c cT
L
NM

Achsen| icspaz |7| S2COH - .

SGOM 250
ZAH
ZAM
Z1CH
Z1CM
Z2CH
ZDH
ZGH
ZHH
YAH
YAM
YCH
YCM
YGH
G1JH 3L
G2JH 5L

120 NM
RT RT

T2 0oL
(Kunden-
order)

BBOMBLIO
BCOHBOO
BCOMBOO
BDOHBOO
BECJHBOC
BEOMBLIO
BFOHBOD
G1JHBOO AQ AQ AQ
G2JHBOO B B B
3 ICSA3 | | BAOMS10O 10 c _ 10 c _| 10 _ _ _ CT-CT
Achsen| ICSPA3 | ™| BBOIHS1D ~ ~ c SC-SC
BBOMS10] 250 | || 120 | || e | 5, (CT-SC)
BCOHSOO RT RT
BCOMSOO
BDOHSOO
BEOHSOIO
BEOMSOIO
BFOHSOD
G1JHSOO
G2JHsSOO

RT

* In den oben genannten Modellbezeichnungen gibt [J die Konfigurationsrichtung an (1 bis 4) (s. Seite 43)

ISPA/ICSPA Katalog



|CSA/| CSPA Kartesische Roboter

Jajoqoisyoeuly ‘

Geben Sie die Serienbezeichnung an.
ICSA2: ISA Zwei Achsen
ICSPA2: ISPA Zwei Achsen
ICSA3: ISA Drei Achsen
ICSPAS: ISPA Drei Achsen

(2) Typ
Geben Sie das Konfigurationsmuster, die Konfigurationsrichtung, das Konfigurationsmodell und die Geschwindigkeitsstufe an.

ZweiAchsen B B 1 H Drei Achsen

1 @ @ @ 1 @ @ @ 6 6 @)
(1) XY-Achsen / Baugruppentyp (*1) B:XYB Typ/S: XYS Typ/Z: XZ Typ/Y: YZ Typ / G: XYG Typ

(2) XY-Achsen / Abmessungen A/B/C/1C/2C/D/E/F/G/1J/2J

(3) XY-Achsen /Konfigurationsrichtung (*2) 1/2/3/4

(4) XY-Achsen - Geschwindigkeitsstufe H: Hochgeschwindigkeitsstufe M: Mittlere Geschwindigkeitsstufe

(

(

(

5) Z-Achse - Anordnung B: Grundrahmenbefestigung / S: Schlittenbefestigung
1: 60W /2: 100W / 3: 200W
H: Hoch / M: Mittlere / L: Niedrig

6) Z-Achse - Motorleistung
7) Z-Achse - Geschwindigkeitsstufe

(*1) B (Typ XYB) und G (Typ XYG) sind mit drei Achsen lieferbar.
(*2) Nur angeben, wenn die XY-Achskonfiguration nur B (Typ XYB) oder S (Typ XYS) entspricht.

uabunianals

(3) Encodertyp
Geben Sie an, ob ein "absoluter" oder "inkrementaler" Geber im Antrieb eingebaut sein soll.

A: Absolut Da die aktuelle Schlittenposition nach Abschalten der Energieversorgung durch eine Batterie erhalten bleibt, ist

nach Wiedereinschalten des Antriebs kein Referenzpunktfahren erforderlich.

I: Inkremental Da die Schlittenposition nach Abschalten der Energieversorgung verloren geht, ist Referenzpunktfahren nach
jedem Wiedereinschalten des Antriebs erforderlich.

(4) Typ der Achse 1

Geben Sie den Hub der Achse 1 bei einer Zwei-Achskonfiguration sowie die Optionen der Achse an.

Tragen Sie den Hub in Zentimeter ein (zum Beispiel: Hub 500 mm => 50).

Wenn Sie mehrere Optionen auswahlen, geben Sie diese in alphabetischer Reigenfolge ohne Bindestrich an (zum Beispiel:
AQ-Dauerschmierung + Creep-Sensor + Endschalter + Referenzpunktfahren entgegengesetzte Seite AQCLNM).

* Weitere Einzelheiten Uber die Optionen finden Sie bei den Erklarungen zu den unterschiedlichen Einachs-Robotermodellen (Seite 13).

(6) Typ der Achse 3

Geben Sie den Hub der Achse 3 in Drei-Achskonfiguration
sowie die gewlinschte(n) Option(en) der Achse an.

(5) Typ der Achse 2

Geben Sie den Hub der Achse 2 in Zwei-Achskonfiguration
sowie die gewlinschte(n) Option(en) der Achse an.

A
o
P
0
@
0]
5]
=3
)
=)
)
o
o
—
o
Y

Die anderen Einzelheiten wie oben beschrieben.

(7) Einzusetzende Steuerung

Indicate the type of controller to be used with the actuator.
T1: XSEL-KE/KT, E-Con
T2: XSEL-P/Q, SSEL, S-Con

(9) Kabelfuhrung zwischen den Achsen 1 und 2

Geben Sie die Kabelfuhrung zwischen den Achsen 1

und 2 an.

SC: Freistehendes Kabel

CT: Kabelkette

* Kabelkette zwischen den Achsen 1 und 2 fur die unten

genannten Typen

BDOIH, BFOH, BDOHBOO, BFOHBOLO,
G1JHBOO, G2JHBO, BDOHSOO,
BFOHSOO, G1JHSOO, G2JHSOO

Die anderen Einzelheiten wie oben beschrieben.

(8) Kabellange

Geben Sie die Lange des Verbindungskabels zwischen
Motor/Enkoder des Antriebs der Achse 1 und der Steuerung
an.

Standardlangen: 3L (3 m) und 5L (5 m)

Andere Langen auf Kundenwunsch moglich

(Maximale Lange: 20 m)

(10) Kabelfuhrung zwischen den Achsen 2 und 3

Geben Sie die Kabelfuhrung zwischen den Achsen 2
und 3 an.

SC: Freistehendes Kabel

CT: Kabelkette

* Die Kabelfuhrung zwischen den Achsen 2 und 3 ist
grundsatzlich dieselbe wie zwischen den Achsen 1 und 2,
auBer bei den links aufgelisteten Typen.

ISPA/ICSPA Katalog 6 2



| CSA/' CS PA Kartesische Roboter

Montage kartesischer Roboter ICSA2/ICSPA2/ICSA3/ICSPA3

| Zwei-Achskonfiguration

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der

X-Achse.
® BAOH, BACIM : 97 (S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)
® BBH, BBCIM : 99 (S. 18 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)
® BCOH, BCCOIM : 99 (S. 19 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)
e BDOH, 129 (S. 20 ISA-MXMX Siehe untere Abbildung.)
® BE[JH, BECIM : 09 (S. 26 ISA-LXM Siehe untere Abbildung.)
® BF[H, 29 (S. 28 ISA-LXMX Siehe untere Abbildung.)

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der
X-Achse.

® SACIH, SACIM  : 97 (S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)

® S1CH, S1CM: 99 (S. 18 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)

® S2CH 109 (S. 19 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der

X-Achse.
® ZAH, ZAM @7 (S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)
® Z1CH, Z1CM: 29 (S. 18 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)
® Z2CH 29 (S. 19 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)
® ZDH, 109 (S. 20 ISA-MXMX Siehe untere Abbildung.)
® ZGH 29 (S. 26 ISA-LXM Siehe untere Abbildung.)
® ZHH 29 (S. 28 ISA-LXMX Siehe untere Abbildung.)

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der
X-Achse.

® YAH, YAM : M6 (S. 16 ISA-SYM Siehe untere Abbildung.)

® YCH, YCM: M8 (S. 22 ISA-MYM Siehe untere Abbildung.)

® YGH : M8 (S. 32 ISA-LYM Siehe untere Abbildung.)

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der
X-Achse (Antriebswelle / Abtriebswelle).
Antriebswelle S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)

S. 15 ISA-SM Siehe untere Abbildung.)

® G1JH (Antriebswelle) : 99 (S. 30 ISA-LXUWX Siehe untere Abbildung.)

( ) 107 (
® G2JH (Antriebswelle) : 99 (S. 30 ISA-LXUWX Siehe untere Abbildung.)
(Antriebswelle) : a7 (

ISPA/ICSPA Katalog



|CSA/|CSPA Kartesische Roboter

| Drei-Achskonfiguration |

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der X-Achse.
® BALIMS[IO : g7 (S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)
e BBOIOOIOM: @9 (S. 18 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)

e BCOOOOMO: @9 (S. 19 ISA-MXM Siehe untere Abbildung.)
e BDOOIOOO: g9 (S. 20 ISA-MXMX Siehe untere Abbildung.)
@ BEOOOOO: @9 (S. 26 ISA-LXM Siehe untere Abbildung.)
e BFOOOOM : 99 (S. 28 ISA-LXMX Siehe untere Abbildung.)

W Montage der Antriebe durch die Bohrungen in der Unterseite der X-Achse (Antriebswelle / Abtriebswelle)
e G1JHOOO (Antriebswelle) : @9 (S. 30 ISA-LXUWX Siehe untere Abbildung.)
(Antriebswelle) : 67 (S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)
©® G2JHOOO (Antriebswelle) : @9 (S. 30 ISA-LXUWX Siehe untere Abbildung.)
(Antriebswelle) : @7 (S. 15 ISA-SXM Siehe untere Abbildung.)
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Kartesische Roboter Systemaufbau

S-SEL

K
e —————————
|
|
|
|
|
1

2-Achs-Steuerung

Handprogrammier-
X-SEL(-P/Q) gerat
o <IA-T-X/XD/XA(-J)>
;™ ~~~—""|  PCSoftware
? 3 i I l ! - <IA-101-X-CW>
ICSA2 Serie [N II (mit RS232C-Kabel, siehe S. 245)
: <IA-101-X-USB(MW)>
IICE:SSF"B:A?’ZSS;E - m*’_ (mit USB-Kabef) )
ICSPAS3 Serie 4-(6-)Achs-Steuerung (S. 234)
2 Motorkabel
S Enkoderkabel

E-Con/S-Con H andprogl_’_ammiel"

= ‘ gerat

11 <RCA-T/TD>/<RCM-T/TD>
3[—60 I . . —

Fa] PC Software

I3 <RCB-101-MW>/<RCM-101-MW>

(mit RS232C-Kabel, siehe S. 232)

<RCM-101-USB>
(mit USB-Kabel) **
1-Achs-Steuerung (S. 226) *

** Nur S-Con
* Je Achse ist eine Steuerung
erforderlich.
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Anwendungsbeispiele

i
RC Linie | Steuerung
1A Linie RCSTASS RCS-C x 2
ICSA2
RCS-RAS55 UEEIELX

Palletierung -

LRGN @ ISPA-WXM x 2 Steuerung
BDISA-LXM X-SEL-K

Barcode-Leser

IA Li
sl 0 ISPA-WXM x 2
D ISALYM

X-SEL-K

| C SA/l CS PA Kartesische Roboter

ISA-LXM
ISA-MXM
RCS-RA55R

IA Linie |CsA2 Steuerung
ISA-SYM SEER

RC Linie Steuerung
iR RCS-R20
ICSA3 X-SEL-K

E-CON

IA Linie
ICSA2

Bespruhen / Beschichten -

Steuerung
X-SEL-K

IA Linie
ICSA3

Steuerung
X-SEL-K

IA- Linie
ICSA3

ISPA/ICSPA Katalog
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ICSA2-BA

ICSPA2-BA

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit fest-

stehendem Grundrahmen) Typ

Hochprazisionsversion

[Typ XYB Typ

| [Hub

X-Achse: 100~600mm Y-Achse: 100~400mm| | Zuladung

5.2kg ~ 3.1kg |

lModeIIspeciﬁcation Serie Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Eizusetzende Steverung g Kabelange gl Kabelfishrung

ICSA2-BATH- A -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

60AQLNM -

40AQL -

m - 5L -

SC

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l|<_oder- leistung | St€I9UNG | 100 mm Schritten|  digkeit kg genauigkeit
yP (W) (mm) (mm) (mm/s) | (Hinweis 1)|(mm) (Hinweis 2)
X-Achse | ISA [ISPA] -SXM-A-60-16- % % 3 -T1 100 ~ 600
ICSA2 [ICSPA2] -BALIH-A- s s sk - sk sk 3k -T1-A-O Absolut
Y-Achse [ ISA [ISPA] -SYM-A-60-16- % s s -T1 100 ~ 400 +0.02
60 16 1~800 5.2~38.1
X-Achse | ISA [ISPA] -SXM-I-60-16- s % s -T1 100 ~ 600 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BALH-I- &k &k =k - 3k 2k 3k -T1-A-O Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-|-60-16- s s % -T1 100 ~ 400

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [J bestimmt die Konfigurationrichtung, # s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor 213 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren > 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuihrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14
figurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg)
Yadshb(om)| oo 200 300 400
0.3 5.2 45 3.8 3.1 i }
|
0.4 22 15 0.8 0.1 I Konfigurations- :
! richtung 2 |
0.5 0.2 1 (entgegengesetzt zu 1) 1
06 | (Arbeitsbereich) !
0.7 (I
0.8
0.9
1.0
,,,,,,,, i
l ‘
| o - |
e = . Konfigurations-
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) : richtung 4 }
Hub (mm) ! (Y-Achse auf entgegen- ! entgegengesetzt zu 3) |
Achse 100 ~ 400 | 500 ~ 600 :geselzter Seite installiert) : (engegeng ) :
X-Achse 800 (LTSI | | | L{EECIEREIEE)
Y-Achse 800 | -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleuni-
- gung (0,3G). Der Antrieb kann mit Beschleunigungen iiber der Nenn-
Einzusetzende a'xlsal)é'u‘:pggmr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- SR Seite beschleunigung verfahren werden, aber dabei verringert sich die
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 A Zuladung (siehe Tabelle Zuladung - Beschleunigung).
¥ X N (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom A der X-Achse bis zur Steue-
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - rung gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental o/0 O/- AC100/230V | -/226 bis zu 20 m sind ebenfalls mdglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



Selbststehendes Kabel (Code: SC)

(Konfigurations- (Konfigurations-
L richtung 1) richtung 3)
o
249.4 -
— = @I
- + =
= F T T
(Creep sensor,  fgrer] \\\ EF % — — — B
ReferenpzpunktLYS) ajE J‘/ mil ?‘7 § .
N| of I
o « %@ / Vol el =1
= 077 I 8
3 I o
i 5 7.
omi L Z 3 % % I
= 70 2-Q6H10 Passung, 10 tief 2 = 7 % ‘
- - - )
Il \2M6. 16 tief 22 / (Arbeitsbereich) %
| I
\ 1. %
| / %
I
| | Vo)
| R
Il
‘ 28 X: HUB | 65 la0, 1115 1165
S
X: HUB+244.5
130
175
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
o
A
X-Hub 100 200 300 400 500 600 g —t— —— —& B
L (500) (550) (600) (650) (700) (750) 2-@6H10 Passung = = il
A 151 251 151 251 151 251 C-7 Bohrung, 11 Senkung p
B 0 0 1 1 2 2 1 tief (Unterseite) /rSQ‘ A Bx200 ‘ SQ‘
C 4 4 6 6 8 8
Kabelkette (Code: CT)
rentaatars-
richtung
F T N | ++ ‘RE:@ +
(Creep sensor, | 3 | oo ++\u:b;:?‘ +
Referenzpunkt LS) '], b 7 .
o ]
o) 0| .
o ‘ — o [ ! _j
e +— =l
2= o | g il
=i § "_% }
2-96H10 Passung, 10 tief 3% }
4-M6, 16 tief 24 |
k= I
gEE . |
ST (Arbeitsbereich) Il
5 !
I
I
I
I
Hll
I
T I
© LIl
130 F@ X: HUB 65_]40] 1115
175 L X: HUB+244.5

TKP0450-38B
(Siehe Seite115)

(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)

(Ungefahr 157mm max.)

X-Hub 100 200 300 400 500 600 - Y Py
A 151 251 151 251 151 251 3
B ) ) 1 1 2 2 2-@6H10 Passung Zd i i
C 2 7 5 5 8 8 C-7 Bohrung, 11 Senkung SOL A Bx200° ’LSOJ

1 tief (Unterseite)
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ICSA2-BA

ICSPA2-BA

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit fest-
stehendem Grundrahmen) Typ

Hochprazisionsversion

[Typ XYB Typ

| [Hub

X-Achse: 100~600mm Y-Achse: 100~400mm| | Zuladung

18.2kg ~ 8.1kg |

lModeHspezitikation Serie Typ Enkoder-Typ ga X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Einzusetzende Stevenng g Kabelange g Kabelfiihrung|

ICSA2-BATM - A -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

60AQLNM

40AQL

- T - 5L -

SC

Motor- " Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l|<_oder leistung | St®I9UNG | 100 mm Schritten|  digkeit kg genauigkeit
yP (W) (mm) (mm) (mm/s) | (Hinweis 1) |(mm) (Hinweis 2)
X-Achse | ISA [ISPA] -SXM-A-60-8- % % % -T1 100 ~ 600
ICSA2 [ICSPA2] -BALIM-A- 5 s sk - s sk 3k -T1-A-O Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-A-60-8- % * % -T1 100 ~ 400 +0.02
60 8 1~400 18.2~81
X-Achse | ISA [ISPA] -SXM-I-60-8- s % s -T1 100 ~ 600 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BALIM-I- =k =k =k - 3k 2k 3k -T1-A-O Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-I-60-8- * s # -T1 100 ~ 400

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, s s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor =213 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren >14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM >14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT 14
figurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg)
Yshb o 200 300 400
03 18.2 16.6 12.1 8.1 ‘ :
|
0.4 11.7 11 10.3 8.1 I Konfigurations- :
. . | richtung 2 )
0.5 8.2 7.5 6.8 6.1 1 (entgegengesetzt zu 1) 1
0.6 5.2 45 38 3.1 | (Arbeitsbereich)
0.7 T
0.8
0.9
1.0
,,,,,,,, 1| —
l ‘
| o > |
= s 5 Konfigurations- |
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) : richtung 4
Hub (mm) ! (Y-Achse auf entgegen- ! entgegengesetzt 2u3) |
Achse 100 ~ 400 | 500 ~ 600 :geselzter Seite installiert) : (engegeng ) :
X-Achse 400 ! (Arbeitsbereich) ! (Arbeitsbereich) :
Y-Achse 400 | -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleuni-

- Viax. Anzanl - gung (0,3G). Der Antrieb kann mit Beschleunigungen iiber der Nenn-
Einzusetzende ansat)é'uepl?grer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite beschleunigung verfahren werden, aber dabei verringert sich die

Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A Zuladung (siehe Tabelle Zuladung - Beschleunigung).

X X " (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O JAN AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom A der X-Achse bis zur Steue-
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V - rung gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V -/ 226 bis zu 20 m sind ebenfalls mdglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



Selbststehendes Kabel (Code: SC)

(KonTigurations- (Konfigurations-
richtung 1) richtung 3)
L +
v -
249.4 - @
= I TF
| - + + 0=
r ‘\\ or\ff 7‘
(Creep sensor. T : 8 — — — B
o [P m 1
Referenzpunkt LS) | i // — = b
[ QA
o shbd Tl pEE = § g
- : 7z .
o8l ‘ © 7
o 2
2= 3| .
- 70 2-06H10 Passung, 10 tief 2 ks Z %
4-M6, 16 tief | D3
‘ L Zl F 2 7 (Arbeitsbereich) %
| 7
| % .
‘ ol [
| N|
Il
‘ 28 X: HUB | 65 |40 1115 1165
e
X: HUB+244.5
130
175
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
o
X-Hub 100 200 300 400 500 600 P - 2
3 —_ - _
L (500) (550) (600) (650) (700) (750) 2-@6H10 Passung i & i
A 151 251 151 251 151 251 C-7 Bohrung, 11 Senkung
. Bx200°
B 0 0 1 1 2 2 T tief (Unterseite) /!/501 & w X [sql
C 4 4 6 6 8 8
Abmessungen 235.2 (Konfigurations-
richtung 1)
B 3 X e+ ] +x e
(Creep sensor, L © °e | +\ufbéﬁ + j%@
Referenzpunkt LS) TH 7 . =
L - ] 3 — l iR
= Y ]
NI = +— =
- o Ee||
j=l o)
g ST Al
| I
£ & b I
2-36H10 Passung, 10 tief a5 }
4-M6, 16 tief 2 & ‘
> % % }
I (Arbeitsbereich) I
> I
I
I
I
I
mi [l
I
T 1 I
@ I
N| L.
.&J 28] X: HUB 65J_4 111.5
175 X: HUB+244.5
TKP0450-38B (Creep sensor,
(Siehe Seite115) Referenzpunkt LS)
(Ungefahr 157mm max.)
X-Hub 100 200 300 400 500 600 —— — =
A 151 251 151 251 151 251 B
B 0 0 1 1 2 2 2-Q6H10 Passung el i F J
C P P 5 5 ) ) C-7 Bohrung, 11 Senkung _~ SOJ_ A J_ BX200° J_SOJ

1 tief (Unterseite) F
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ICSA2-BB
ICSPA2-BB

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
feststehendem Grundrahmen) Typ Hochprézisionsversion

[Typ XYB Typ

| [Hub

X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-400mm |  [Zuladung 7 12kg ~ 11.1kg_|

Serie

M Modellspezifikation

Enkoder-Typ

X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung

Kabelange g Kabelfuhrung

ICSA2-BB1H- A

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

80AQLNM 40AQL T 5L

Modellspezifikationen

SC

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l|<_oder- leistung | St9UNG | 400 mm Schritten digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp (W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3),
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-A-100-20- # s # -T1 100 20 200 ~ 800 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -BBLIH-A- * % %k - % % % -T1-A-O Absolut
Y-Achse| ISA [ISPA] -SXM-A-60-16- 3 s 5 -T1 60 16 100 ~ 400 1-800 | +0.02
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-1-100-20- s % % -T1 100 20 200 ~ 800 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BBLIH-I- sk sk sk - s s 3 -T1-A-O Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -SXM-I-60-16- % % % -T1 60 16 100 ~ 400 1~800

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]

Bremse ->13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT >14
Konfigurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg) e
Lagstib ] g 200 300 400 ,Il =
|
0.3 12.0 12.0 1.8 1.1 i } I i }
| |
0.4 8.2 7.5 6.8 6.1 [ Konfigurations- : [l Konfigurations- :
: richtung 1 ) : richtung 2 1
05 52 45 38 81 1 } 1 (entgegengesetzt zu 1) 1
0.6 32 25 1.8 1.1 : (Arbeitsbereich) J : (Arbeitsbereich) J
0.7 1.7 1.0 0.3 1L lln}
0.8 0.7
0.9
1.0
,,,,,,,,,,,,,,,, ,
l ‘
- reprTEr Konfigurations- ! Konfigurations- [l
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) : richtung4 [
Hub (mm) ! (Y-Achse auf entgegen- } entgegengesetzt zu 3 ‘

Achse 100 | 200 ~ 400 | 500~700 | 800 \gesezter Seite instaler) ] (ontgegeng )l
X-Achse - 1000 795 (S | | L (GhESIEEEEED)
Y-Achse 800 | - -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die indigkeit variiert in vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
" " . (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende a’\nnsat)é'uépggpelr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit iber der i
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Dig Angaben in }gan?r)nem gelten fur die ISPA-Serien.
N i _ (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental (©) A AC100/230V gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



| Selbststehendes Kabel (Code: SC)

(Konfigurations-
richtung 1)

(Konfigurations-
richtung 3)
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W/////M/////M/// 7 V2224
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= 54 X: HUB ! 65 !40 134.5 1895
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(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
o
I=: :
o @ @ @ @
(=] - |
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 N ; F = =+ + -
L (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 2-08H10 Passung /
A 104 204 104 204 104 204 104 3 Bolliung. 16 Senkn ‘50! A ‘ BX200° !50!
B 1 1 > > 3 3 2 1 tief (Unterseite)
C 6 6 8 8 10 10 12
o (Konfigurations-
Abmessungen ég richtung 1)
é 5 N X3 [ T+
ar S >+ [ T
go
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o o o]
o S|
o
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8
&
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2| m|
I3
SR
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i
©|
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TKP0450-38B
(Siehe Seite 115)

(Creep sensor.
12 Referenzpunkt LS)
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A
=1L
1
—e o]
(ungefahr 145mm max.)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 i & & Py Iy
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E 1 1 2 2 3 3 4 2-08H10 Passung_H_2" L i i L
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ICSA2-BB

ICSPA2-BB

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit

feststehendem Grundrahmen) TYp  Hochprazisionsversion

[Type XYB Typ

| |Stroke X-Achse: 200~800mmY-Achse:100~400mm| |Zuladung

25kg ~

21.8kg |

I Modellspezifikation | IS Typ

Enkoder-Typ

ICSA2-BB1IM - A -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

X-Achshub + Optionen

80AQLNM

Y-Achshub + Optionen

40AQL

Einzusetzende Steverung

T 5L

Kabelange g Kabelfiihrung

SC

Motor- B Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l|<_oder- leistung Steigung 100 mm Schritten| digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-A-100-10- # # # -T1 100 10 200 ~ 800 1~500
ICSA2 [ICSPA2] -BBLIM-A- i sk 3k - sk sk 3 -T1-A-O Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-A-60-8- s sk -T1 60 8 100 ~ 400 1~400 +0.02
25~21.8
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-I-100-10- 3 % % -T1 100 10 200 ~ 800 1~500 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BBLIM-I- sk s s - sk sk 3k -T1-A-O Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-I-60-8- s s % -T1 60 8 100 ~ 400 1~400

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, s s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), /A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

ISPA/ICSPA Katalog

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =213 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =213 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunkifahren L =14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT =14
Konfigurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg) e —
I
Y-Achshub (mim) l =
Bescengn ] 100 200 300 400 h! I
0.3 25.0 25.0 25.0 21.8 1 :
|
0.4 185 185 185 185 [l Konfigurations- i
! richtung 2 !
0.5 15.0 15.0 15.0 15.0 1(entgegengesetzt pdl} 1)1
0.6 12.0 12.0 1.8 1.1 : (Arbeitsbereich) !
0.7
0.8
0.9
1.0
,,,,,,,, ] |
l |
| o q |
. = s Konfigurations- |
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) : richtung 4 [
Hub (mm) 1 (Y-Achse auf entgegen- ! entgegengesetztzu 3) |
Aches 100 | 200~ 400 | 500~600 | 700 800  geserer Seftsnlier) : (enigegeng )i
X-Achse - 500 480 380 | (TG |} (Arbsitsbereich) |
Y-Achse 400 | - - -
Einzusetzende Steuerungen
= " Viax Anzahi (Hinweis 1) Die it variiert in vom Hub. (Siehe Tabelle:
inzusetzende : Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- . Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
ansteuerbarer . : Spannung Seite (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Steuerung Enkodertyp betrieb betrieb steuerung (0.30): Dar Antich kann ooy dor :
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 %eradhren wgrdem aber dab)e\ verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
‘uladung - Beschleunigung).
S-SEL 2 Achsen | Absolutiinkremental O AN AC100/230V - Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
" - N (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-/E-CON 1 Achse Absolut/inkremental /0 O/ AC100/230V /226 gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.




| Selbststehendes Kabel (Code: SC)
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ICSA2-BC

ICSPA2-BC

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
feststehendem Grundrahmen) Typ Hochprézisionsversion

[Typ XYB Typ

| [Hub

Y-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-500mm|  [Zuladung ” 20kg ~ 18.7kg |

W Modellspezifikation

Serie

ICSA2 -BC1H- A -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Enkoder-Typ

X-Achshub + Optionen ga Y-Achshub + Optionen

80AQLNM - 50AQL -

Kabelange
5L - SC

Einzusetzende Steverung

m -

Motor- X Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En!|<_oder— leistung Steigung | 100 mm Schritten digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2)/|(mm) (Hinweis 3)
X-Achse [ ISA [ISPA] -MXM-A-200-20- s % % -T1 200 200 ~ 800
ICSA2 [ICSPA2] -BCLIH-A- sk 3 3% - sk 3k 3% -T1-A-O Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-100-20- # % s -T1 100 100 ~ 500 +0.02
200 20 1~1000 | 20~18.7
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-1-200-20- % # # -T1 200 ~ 800 +0.01
ICSA2 [ICSPA2] -BCOH-I- 3 3 3k - % 5% 3% -T1-A-O i) Inkremental : ]
Y-Achse [ ISA [ISPA] -MYM-I-100-20- % % % -T1 100 100 ~ 500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, # s # verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren =14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT =14
W 100 200 300 400 500
0.3 20.0 20.0 20.0 20.0 18.7 : }
0.4 15.0 15.0 15.0 15.0 14.8 1 }
I richtung 2 1
0.5 12.0 11.8 10.8 9.8 8.8 | (entgegengesetzt zu 1!
0.6 8.8 7.8 6.8 5.8 48 | (Arbeitsbereich) !
0.7 5.8 4.8 3.8 2.8 1.8 s
0.8 3.8 2.8 1.8 0.8
0.9 2.3 1.3 0.3
1.0 0.8
77777777 RS
e
—~ HD ] 00 | 200 - 500 | —A i g(:schT:f engogen, i (entgegengesetzt zu 3)3
X-Achse - 1000 795 ) (AZiEReEE) | ¢ (arositsbereich) |
Y-Achse 1000 | - -
Eigigjgﬁ;nde a’[‘fg‘é-u‘;pggpgr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite (Hineis2) Eusag;?%%?t;ermg;\aa%u%g"s n bezllehan %IC" éuhzlgruzpnbe?h‘eumgung
g ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A vertahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
KSELLPQ) W) posen | sestimers | O | A poio0asoil 2% || chung| pove St i Kt s o,
S/E-ON | 1 Achse | Avsohminicoment 0/0 | O/- ﬁclggégg 7226 Sl oGl i Bl 0L et angen Do 2420 shd

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.




| Selbststehendes Kabel (Code: SC)

Abmessungen (Konfigurations- (Konfigurations-
richtung 1) richtung 3)
L 1 n a— + + 7
. 303.4 g @
52 iy RERETN s -
5 =\ i [ 74%@ 2l
o N N 5 -— -5
HaE ) R {T &
S8 | / — °
2 % o Lk 8 g K g
~ { | =] o o)
. 1 7 g [ A .
f e —= /777777 0 777/ 7 A T A 17 N
bt H—21R1S o 7% wil [h= - 7
" i .
+
. 58 || z
k2ol 2-098H10 Passung, 10 tief I i /
4-M8, 20 tief 25
4-M8, 20 tief c I i i
| s e e > s / (Arbeitsbereich)
7 2
7 7
‘ ]
Z i p
\ MR 727777777777 A
| 3 1 i
39 X: HUB 85 |48| 1355 |.138.5
170 X: HUB307.5
230
(Creep sensor,
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 Referenzpunkt LS)
L (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850)
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4 g
C 6 6 8 8 10 10 12 i
i —
| ——————————————— ]
— @ @ & @ 3
Rt = —— - ——— - —+—|t
2-@8H10 Passung ¥id ki i ki i
C-9 Bohrung, 016 Senkung 1 tief (Unterseite) /50 A | Bx200° B
Abmessungen & (Konfigurations-
=4 280.2 richtung 1)
8% |-
35 ! [ N [ I o
oo ! i I o+ [ + L
a 0| .
85 P! 5 1 ]
22 " ’Lq q | "
O i o —
°g| L & =i
o = ; =yl
LR
I g o g ]
g i E 2 g
| ‘ s A —
20 Qe ~ 7
2-@8H10 Passung, 10 tief <
4-M6, 20 tief bi
4-M8, 20 tief g2
I
S (Abeitsbereich)
I
I3
5| >
.
oyl
e =5
170 X: HUB 133 | 1355
230 X: HUB307.5
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
TKP0450-38B
(Siehe Seite 115)
o
/'/’/7’ """" i R\
/ 1)
f )
\ + (_/éf
Y Y Y Y m
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 N
A 104 204 104 204 104 204 104 2-08H10 Passung JL 22— = il ki kd
B 1 1 2 2 3 3 4 0.9 Bohrung, 016 Sen K50 A | Bx200° 150]
C 6 6 8 8 10 10 12 kung 1 tief (Unterseite)
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
feststehendem Grundrahmen) Typ Hochprézisionsversion

ICSA2-BC
ICSPA2-BC

XYB Typ

[Typ | [Hub_/X-Achse: 200~800mm Y-Achse: 100-500mm | | Zuladung " 28.8kg ~ 18.7kg|

|| Modellspeziﬂkation Serie Typ Enkoder-Typ gu X-Achshub + Optionen

— 80AQLNM

Y-Achshub + Optionen

50AQL

Kabelange
5L SC

Einzusetzende Steuerung

T1

ICSA2 -BC1IM - A

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En#oder- leistung Steigung | 100 mm Schritten digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2)|(mm) (Hinweis 3)
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-A-100-10- s % s -T1 200 ~ 800
ICSA2 [ICSPA2] -BCLIM-A- 3k 5 3kt - ¢ s 3 -T1-A-O Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-100-10- % % % -T1 100 ~ 500 +0.02
100 10 1~500 |28.8~18.7
X-Achse |ISA [ISPA] -MXM-1-100-10- % 3 s -T1 200 ~ 800 [£0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BCLIM-I- 3% 3 3k - 5 3% 3 -T1-A-O Inkremental
Y-Achse |ISA [ISPA] -MYM-I-100-10- % % % -T1 100 ~ 500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [] bestimmt die Konfigurationrichtung, s s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 2>13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 213 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor 2>13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14
Konfigurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg)
Lo g 200 300 400 500
Beschleunigung (6] i
| |
0.3 28.8 27.8 26.8 21.8 18.7 : 1 : 1
[l Konfigurations- i [l Konfigurations- il
0.4 18.8 17.8 16.8 15.8 14.8 : richtung 1 : : richtung 2 :
0.5 12.8 11.8 10.8 9.8 8.8 | : | (entgegengesetzt zu 1):
0.6 8.8 78 6.8 5.8 48 : (Arbeitsbereich) J : (Arbeitsbereich) J
0.7
0.8
0.9
1.0
,,,,,,,,,,,,,,,, ,
|
. = q Konfigurations- :
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) t |
| |
(V-Achse auf entgegen- entgegengesetzt zu 3
Aches Aub mm)l 460 | 200~ 500 | 600 700 800 ! gesetzter it nstalier) (engegeng )l
| . . . —
xohome |- 500 PP | (Avvsispereich) (Avosispereic) |
Y-Achse 500 | - - -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die variiert in it vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
N " . Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleuniguny
Einzusetzende a'r\f:t)é'uépggpelr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Sere f (O‘GG)QDgerAmrieb kann mgn i iber der ouny
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
N Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O JAN AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
N i _ (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental ©) A AC100/230V gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 Olr- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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| Selbststehendes Kabel (Code: SC)

Abmessungen (Konfigurations- (Konfigurations-
richtung 1) richtung 3)
L 1 n a— + + 7
= : 5 o
) 2
= RN A
82 N i [ —
82 N o o — 4
§s| ] ) S s
38|11 / - o
% L4l % 4 1k 8 g A=
o~ {1 =] P o)
. 1 7 g [ A .
B I &l T4 VA2 ) -
bt H—21R1S o 7% wil [h= - 7
" i .
(Wil + <))
g 3 8 7 2
K200 2-08H10 Passung, 10 tief I & /
4-M8, 20 tief 29
4-M8, 20 tief o I : !
| s e e > s / (Arbeitsbereich)
7 2
7 7
! ]
Z i p
‘ WN”7777777777777 7772227 0 4
| 3 | i
39 X: HUB 85 |48| 1215 |124.5
170 X: HUB+293.5
230
(Creep sensor,
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 Referenzpunkt LS)
L (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850)
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4 ~
C 6 6 8 8 10 10 12 £
i —
| ——————————————— ]
— @ @ & @ 3
Rt = —— - ——— - —+—|t
2-@8H10 Passung ki i i il
C-9 Bohrung, 016 Senkung 1 tief (Unterseite) /50 A | Bx200° B
| Kabelkette (Code: CT)
Abmessungen & (Konfigurations-
] 2802 richtung 1)
8% |-
35 ] E N [+ [ +
oo ! 3 | o+ | T L
a 0| .
35 P! n I -
Ss| g i N
o | o —
2| T L & =
H ]
~ ool T T :
S a1 d g |
] ] N - <
\ K %E 8 1 =
| ‘ s A —
90 &he ™~ ’
2-@8H10 Passung, 10 tief <
4-M8, 20 tief 3
4-M8, 20 tief g2
T4 o ] ’
BEE (Arbeitsbereich)
T I
5
—
oyl
e =5
L1170 | X: HUB 133 | 1215
230 X: HUB+293.5
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
TKP0450-38B
(Siehe Seite 115)
o
/'/’/7’ """" | R
7 1)
+ { + 1
= ; f éﬁﬂf(m
(ungefahr 140mm max.,
Y Y Y Y Y m
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 R = ¢
A 104 204 104 204 104 204 104 2-98H10 Passung M2 kd L i ki
B [ [ 2 2 3 3 4 0-0 Bohrung, 016 Sen /50| A | Bx200° 150]
C 6 6 8 8 10 10 12 kung 1 tief (Unterseite)
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
= (Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
= feststehendem Grundrahmen) Typ | Hochprazisionsversion
[Type XYB Typ | [Hub_/X-axis: 800-2000mm Y-axis: 100-500mm| [Zuladung ~ 20kg ~ 18.7kg |

lMode\Ispezifikation Serie Typ Enkoder-Typ gg X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen gg Einzusetzende Steuerung Kabelénge Kabelfiihrung|

ICSA2-BD1IM—- A - 200AQLNM - 50AQL - T1 - 5L - CT

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En-II(_oder leistung Steigung 100 mm Schritten| digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp W (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) |(mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -MXMX-A-200-20- s % % -T1 200 800 ~ 2000
ICSA2 [ICSPA2] -BDOH-A- s 3 3k - 3k 3% % -T1-A-O Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-100-20- % # % -T1 100 100 ~ 500 +0.02
20 1~1000 20~18.7
X-Achse [ ISA [ISPA] -MXMX-I-200-20- s % s -T1 200 800 ~ 2000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BDOH-I- 5 sk 3 - 5 3k 3% -T1-A-O Inkremental
Y-Achse [ISA [ISPA] -MYM-I-100-20- s s s -T1 100 100 ~ 500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, # s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B ->13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L >14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM 2> 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT 2> 14

Konfigurationsrichtung

|
‘ 1
I Konfigurations- [l
| richtung 1 |
Zuladung - Beschleunigung (kg) } |
|
1 . .
3 (Arbeitsbereich) !
Lo ()| 4o, 200 300 400 500 P !
Beschleunigung (G
0.3 20.0 20.0 20.0 20.0 18.7
0.4
0.5
0.6
oz (1 0 A~ En oy
0.8 1
Konfigurations- Konfigurations- [
0.9 h richtung 3 richtung4 il
1.0 } (Y-Achse auf entgegen- (entgegengesetzt zu 3)1
] gesetzter Seite installiert) )
I (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) '

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Hub (M) 100~ 500 | 800~ 1300 | 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000
Achse
X-Achse - 1000 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achse - - - - - - - - -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die Maxi indigkeit variiert in Abhangigkeit vom Hub. (Siehe Tabelle:

Maximale Geschwindigkeit - Hub.)

. Max. Anzahl " . (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende ansteuelbarer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- SREEE Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit i Uber der

Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O JAN AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
- (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung

S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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Kabelkette (Code: CT)

(Konfigurationrichtung 1)

* Die Kabelkette ist Standard fur die Kabelfuhrung

beim XYB-D. (Sebststehendes Kabel ist nicht
vorhanden.)

& 313.4
= t .
?ﬁ,; — BE Q e
e } g
i === o 2777777777 7 777707 77777 7 77 777 )
aes I8 v g
e 2a ? 7
i 2-08110 Passung 10t > | 3 % %
4-M6, 20 tief > T (Arbeitsbereich)
4-M8, 20 tief e
| Z .
| L
| 87 X: HUB ) 133 183.5
‘ X: HUB+403.5
170 (Creep sensor,
230 Referenzpunkt LS)
(Ungefahr 149mm max.)‘ |
& & & @ Yy Y Y @& |
2-@8H10Passun’\%77@77@7777777777?77777?77745&}
pr] L A ] B | | B L c | 200 |50
C-7 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Unterselle)/éow 200 | t | I t t ==
X-Hub 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000
A 0 0 200 250 300 350 400 450 500 550 200 200 200
B 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 400 450 500
C 200 200 200 250 300 350 400 450 500 550 200 200 200
D 10 10 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16
(Konfigurationsrichtung 3 ) 313.4 5
[ | TE:
gy - &
g e i s i EEwl
48 7 it
2 7 i
i 2| o % 2-08H10 Passung 10 tief ‘ 0
s % (Arbeitsbereich) 4-M86, 20 tief
3] 4-M8, 20 tief
é l
7
217 X: HUB i 186.5 i
X: HUB+403.5 I
170
(Creep sensor, 230

Referenzpunkt LS)

(Ungefahr 149mm max.)

@ @ & & @ @ Y @ |
=}
2-P8H10 Passung = — — — ~ - — =
C-7 Bohrung, @16 Senkung, ‘5Q! 200 A 1 B | B t c t 200 !501
1 tief (Unterseite)

X-Hub 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000
A 0 0 200 250 300 350 400 450 500 550 200 200 200
B 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 400 450 500
C 200 200 200 250 300 350 400 450 500 550 200 200 200

D 10 10 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16
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ICSA2-BE
ICSPA2-BE

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
feststehendem Grundrahmen) Typ

Hochprazisionsversion

[ Typ XYB Typ | [Hub

Y-Achse: 300~1000mm Y-Achse: 200-700mm | [ Zuladung

40kg ~ 19.3kg |

W Modellspezifikation | Typ gm Enkoder-Typ ml X-Achshub + Optionen gt Y-Achshub + Optionen ml Enusetzence Steueruig wat Kabelange gll Kabelfiihrung

ICSA2-BE1H- A -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

100AQLNM

70AQL

- M - 5L -

SC

Motor- n Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen A @ leistung E=alng 100 mm Schritten| digkeit (mm/s) kg genauigkeit
Typ w) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse| ISA [ISPA] -LXM-A-400-20- % % 3 -T1 400 300 ~ 1000
ICSA2 [ICSPA2] -BELIH-A- 3k 3 3 - 5 5% 3 -T1-A-O Absolut
Y-Achse| ISA [ISPA] -MYM-A-200-20- s s s -T1 200 200 ~ 700 £0.02
20 1~1000 | 40~19.3
X-Achse |ISA [ISPA] -LXM-1-400-20- s s % -T1 400 300 ~ 1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BELIH-I- 3 s 3 - 5 5% 3k -T1-A-O Inkremental
Y-Achse| ISA [ISPA] -MYM-1-200-20- 3 s s -T1 200 200 ~ 700

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, # s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert), A Kabellange und O Kabelfuhrung.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]

Bremse B =13 Fuhrung im Grundrahmen integriert

Creep-Sensor =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert

Endschalter Referenzpunktfahren =14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [L: Langenangabe

Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette

Fuhrung mit Kugelkette RT > 14

Y-Achshub (mm)

P 200 300 400 500 600 700 : ‘
0.3 40.0 40.0 33.0 27.3 22.9 19.3 : |
0.4 30.0 30.0 30.0 27.3 22.9 19.3 : i
0.5 24.0 24.0 24.0 24.0 22.9 19.3 : (entgegengesetzt zu 1) :
0.6 20.0 20.0 20.0 20.0 20.0 19.3 :7 7(/-}rt3ei7ts£)e7re7icfi1)7 J
07 17.0 17.0 17.0 17.0 17.0 16.0
0.8 15.0 15.0 14.6 135 125 1.5
0.9 135 12.6 1.6 10.5 95 8.5
1.0 10.6 9.6 8.6 75 6.5 55

77777777 1|
I
richtung 3 h richtung 4 :

oo Aub (mm)f 500 | 300~ 700 | 800 900 1000 ig(:ségsesre é’e”.{ee."n'géﬂfe"n) i (CHeial) }
X-Achse - 1000 830 690 | (i) | [ (EEEEEEED) o
Y-Achse 1000 | - - -

(Hinweis 1) ﬂ:xima\e e m@ﬁn in it vom Hub. (Siehe Tabelle:

Eig%usetzende a’\rf:t);ué?g:p;r Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Gl (Finveis2) %zér;.gggil}&e’;zgggiu;g"e " bez‘when s_wh éu(ugfrhégrnbe%ch\eumgung

euerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

FSELCPO) 0 jorsn| et | O | 2 coomn} £ | s e b e e

Seoon | T e Ab:;:/ilrlnk:::r:: © 0/0 | O/ Aclgg/zggv 7226 Sl oG o Bl S0 At Langen Do 2420 snd

ISPA/ICSPA Katalog
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| Selbststehendes Kabel (Code: SC)

Abmessungen (Konfigurationrichtung 1) (Konfigurationrichtung 3)

1310q04syody-uig

uabunianalg ‘
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| 23 7 2 i?
> B A / 7
90 P 22 Z I’
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| % ia
L ig
. I}
| 2 202 |
| : | |
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— & & & & &
8 ——— = ——— — —4—|T
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B 1 2 2 3 3 4 4 5
© 6 8 8 10 10 12 12 14
) 2052 (Konfigurationrichtung 1)
x| T = ——
2 ] b+ I 1 o=
g C:‘ ! I N e+ I E— rﬁ ¥ :EEB
B PRI . =
°2| 1 . ST
o o o q =
L T s 8
RS b WWW/////WWW/
+
90 2 23 !
208410 Passung 10 tiet 2% Z
4-M6. 20 tief > %
4-M8. 20 tief T2 (Arbeitsbereich) %
e ]
5 % %
/ 7
A
Ll /////////////////////////////////////
<
(=]
5! X: HUB 133 187
185 | 5
I X: HUB+378
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
TKP0450-388
(Siehe Seite 115)
o
.
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 (Ungefahr |
A 238 138 238 138 238 138 238 138 100mm max.
B 1 2 2 3 3 4 4 5
© 6 8 8 10 10 12 12 14 e Py Py . P Py w
8 / L3 L3 R £ ; J
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Unterseite) 60‘ A ‘ Bx200” 50

ISPA/ICSPA Katalog



ICSA2-BE
ICSPA2-BE

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
Hochprazisionsversion

feststehendem Grundrahmen) Typ

[Typ XYB Typ

| [Hub

-Achse: 300~1000mm Y-Achse: 200-700mm| ~ [Zuladung

51.2kg ~ 19.3kg]|

W Modellspezifikation | IEEE Typ

ICSA2 -BE1IM - A

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Enkoder-Typ

X-Achshub + Optionen gg Y-Achshub + Optionen

70AQL -

Einzusetzende Steuerung

- 100AQLNM - ™ - 5L -

Kabelange g Kabelfuhrung

SC

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | jeistung | St€19UNg | 400 mm Schritten| digket (mmis) kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2)| (mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -LXM-A-200-10- sk % % -T1 300 ~ 1000
ICSA2 [ICSPA2] -BELIM-A- 3k 3k 3k - sk s = -T1-A-O Absolut
Y-Achse [ISA [ISPA] -MYM-A-200-10- % s = -T1 200 ~ 700 +0.02
200 10 1~500 ([51.2~19.3
X-Achse | ISA [ISPA] -LXM-I-200-10- s s sk -T1 300 ~ 1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BELIM-|- 5k sk =k - sk 3k 5% -T1-A-O Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-1-200-10- s s s -T1 200 ~ 700

* In the above model names, [ indicates the configuration direction, sk 3 s the stroke/applicable options (stroke is specified in centimeters), A the cable length and O the wiring.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse =13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L =214 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [L: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM =14 Kabelfuihrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT 214
Konfigurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg)
sl o, 300 400 500 600 700
|
03 512 405 33.0 273 229 19.3 { l { l
0.4 466 405 33.0 273 229 19.3 [l Konfigurations- [ [l Konfigurations- [y
! richtung 1 ) ! richtung 2 |
05 35.1 34.1 33.0 27.3 22,9 19.3 } ! 1 (entgegengesetzt zu 1)
06 266 | 256 | 246 | 285 | 225 | 193 i (Arbsitsbereich) ! | (Arbeitsbereich) !
0.7 ! (L]
0.8
0.9
1.0
,,,,,,,,,,,,,,,, ,
} |
. G S v Konfigurations- 1 Konfigurations- [
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) richtung 3 ‘ richtung 4
Hub (mm ! (Y-Achse au entgegen- ! entgegengesetzt zu 3)
s Ml 500 300 ~ 600 | 700 800 900 1000 \geselzter Seite instalert) } (entgegeng ) l
. ¥ . B
X-Achse - 500 470 385 320 | (i) (| || (RiEHEETEED) |
Y-Achse 500 | 480 - - -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die Maxi it variiert in it vom Hub. (Siehe Tabelle:
Max. Anzahl (Hinweis 2) E)Aax‘male thsmw;dl‘g;en- Hubb') hen sich auf die Nennbeschi
Einzusetzende lax. Anzal Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- ) inweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
ansteuerbarer s 3 Spannung Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit i uber der
Steuemng Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
& | i Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental o AN AC100/230V 234 Achtung (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
S-SEL 2 Achsen | Absolutinkremental O AN AC100/230V - (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschiuBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S/E-CON_| 1 Achse | Absolutinkrementl O/0 | O/~ [Actoomsov] -/226 gmoseen. Do Standardingen s 3 m. Anders Lingen bis 2420 m ind

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Catalog



| Selbststehendes Kabel (Code: SC)

Abmessungen (Konfigurationrichtung 1) (Konfigurationrichtung 3)

1310q04syody-uig

uabunianalg ‘

] [ o .
N o
) o i == e
2% 3 - - ] - I —
5 § 4@ ey =1~ |
gc q | W = S
8% 8 3 87 | D =
~ o | + [=]
x 9 WWWWWWW % W///////% i EM &
- < e
g 3 7 |
HINn % /
a 3 8 o A 7 7
90 P 22 Z I’
I 2-@8H10 Passung 10 tief 3 I (Arbeitsbereich) i?
| 4-M6, 20 tief > 1 ig
4820 tief % 2 7
| % ia
L u
%
| 2 202 |
| *é | |
‘ 58 X: HUB 133 | 162 165
‘ X: HUB+353
‘i'j (Creep sensor,
eferenzpun!
245 Referenzpunkt LS)
sl:
— & & & & &
8 ——— = ——— — —4—|T
2-@8H10 Passung %l il id id il hd
C-9 Bohrung, 016 Senkung, 1 tief (Unterseite) {50 A | Bx200°7 |50
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000
L 600 650 700 750 800 850 900 950
A 238 138 238 138 238 138 238 138
B 1 2 2 3 3 4 4 5
© 6 8 8 10 10 12 12 14
) 2052 (Konfigurationrichtung 1)
5] N [+ [ 1+ Fs =17
g C:‘ ! I N e+ I E— rﬁ ¥ :EEB
B PRI . =
°2| 1 . ST
o o o q =
L T s 8
RS b WWW/////WWW/
+
90 2 23 !
208410 Passung 10 tiet 2% Z
4-M6. 20 tief > %
4-M8. 20 tief I (Arbeitsbereich) A
5
/ %
7 7
o
Ll /////////////////////////////////////
<
(=]
5! X: HUB 133 162
185 | 5
I X: HUB+353
(Creep sensor,
TKP0450-38B Referenzpunkt LS)
(Siehe Seite 115)
o
.
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 (Ungefahr |
A 238 138 238 138 238 138 238 138 100mm max.
B 1 2 2 3 3 4 4 5
© 6 8 8 10 10 12 12 14 e Py Py . P Py w
(o] . .
2 / L3 L3 R £ L3 J
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Unterseite) 60‘ A ‘ Bx200” 50

ISPA/ICSPA Katalog



Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB
(Y-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYB (Y-Achse mit
feststehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion

ICSA2-BF
ICSPA2-BF

[Typ XYB Typ

| [[Hub_” X-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 200-700mm | [ Zuladung ~ 40kg ~ 19.:3kg |

W Modellspezifikation | Enkoder-Typ

A -

X-Achshub + Optionen

250AQLNM -

Y-Achshub + Optionen

70AQL -

Einzusetzende Steuerung

-

Kabelange
50 - CT

ICSA2 - BF1H -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En!l(_oder- leistung Steigung 100 mm Schritten| digkeit (mmy/s), kg genauigkeit
yp W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -LXMX-A-400-20- s s s -T1 400 1000 ~ 2500
ICSA2 [ICSPA2] -BFLIH-A- sk 5% 3k - 3% % 3k -T1-A-CT Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-200-20- % % % -T1 200 200 ~ 700 +0.02
20 1~1000 | 40~19.3
X-Achse [ISA [ISPA] -LXMX-|-400-20- s s s -T1 400 1000 ~ 2500 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -BFH-I- sk sk sk - sk sk 5k -T1-A-CT Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-1-200-20- % & s -T1 200 200 ~ 700

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [J bestimmt die Konfigurationrichtung, # s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =>13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor 213 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM =14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fihrung mit Kugelkette RT > 14
|
|
: I
[ Konfigurations- |
| richtung 2 :
Zuladung - Beschleunigung (kg) | (entgegengesetzt zu 1)
|
7 Arbeitsbereich) !
~dsub | o0 300 400 500 600 700 b L
Beschleunigung (G}
0.3 40.0 40.0 33.0 27.3 229 19.3
0.4
0.5
0.6
0.7
,,,,,,,,,,,,,,,, ,
0.8 :
Konfigurations- |
0.9 richtung 4 |
1.0 1 (Y-Achse auf entgegen- (entgegengesetzt zu 3) |
| Gesetzter Seite installert) |
! (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) }
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)
Achse D) 200 ~ 700 | 1000 ~ 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2500
X-Achse - 1000 950 830 740 650 590 540 340
Y-Achse 1000 - - - - _ _ _ _
i (Hinweis 1) Die it variiert in vom Hub. (Siehe Tabelle:
Einzusetzende Steuerungen Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
" N . (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende a'r‘{':éugpggpe'r Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannun Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der i
Steuerung Enkodertyp betrieb betrieb steuerung B 9 verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4,5) Dieg Angaben in }gan?mem gelten fur die ISPA-Serien.
- (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 Ol- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Catalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



Kabelkette (Code: CT)
[Dimensions |

* Die Kabelkette ist Standard fur die Kabelfuhrung beim XYB-D. (Selbststehendes Kabel ist nicht vorhanden.)

(Konfigurationrichtung 1)

1310q0JsyodVy-uig

-
*Bei Richtungwechsel . 328.4 | - - E%w
des Referenzpunktes B = I ath .
ist das Gerat an IAl zum Szl |F 9 s —
Justieren zu geben. 5S - E = il
@ 3 _ EXE fre! T = — — |7 — T F
a N 1. H 8
88
9§ 4-M8, 20 tief 8 I
o 819 Lz
of 7
{—I=s 5 7 §
] f ¥ o« Z %
ol [[Ne ==l 3 3 v 7
i 2-@8H10 Passung 10 tief 2 & 7
4-M6, 20 tief | 2| m
R Z (Arbeitsbereich)
>
| s % Z
‘ % /
| 1 7
Z 7
LU UL 0 e L S A )
| TOI
:L 104. X: HUB+14 372
Sams s X: HUB+490
185 C Ref kt LS.
245 (Creep sensor, Referenzpunkt LS)
(Ungefahr 149mm max.)
— @ ¥-3 @ ¥y @ & @ -3 -3 @
(=] B
2 f kd kd kd kd kd kd kd kd :
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, 015 Senkung, 1 tief (Unterseite /‘50! 200 ! A ! B ! ¢ ! 400 ! ¢ ! B ! A ! 200 !501
X-Hub 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
A 225 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200
B 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200
C 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575
D 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20
(Konfigurationrichtung 3) 328.4
— LA +
*Bei Richtungwechsel Ol o _ — — — 1+
des Referenzpunktes = 2 fE—Q i -+, I
ist das Gerat an IAl zum 4 . =
Justieren zu geben. ol H e 2| (Creep sensor,
i B e R 2 + Referenzpunkt LS)
1 Q
= 4-M8, 20 tief
- o
s o 28 Pt
Y
?77//////77777/7/7/77777/7/7/77777//// ) e EESE
] 4V
™~ =i
¢ Z 213l 1l oo
& 3 % 2-08H10 Passung 10 tief f
22 4-M6, 20 tief ‘
o
> 2 %
5 ’ ! |
b g (Arbeitsbereich) ‘
% |
é |
s, ‘
3
234 X: HUB+14 242 =
X: HUB+490 LL
245
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
A .
17
=
N = 1 ! —
NS -
N—— ——————
(Ungefahr 149mm max.)
g1 Py Y Py Py Y Py Y P Y Py m
S - - = = -
f kd kd id kd kd kd kd kd kd J
2-@8H10 Passung ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ |
C-9 Bohrung, @15 Senkung, 1 tief (Unterseite /150 200 | A + B + c + 400 + c + B + A |- 200 |50
X-Hub 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
A 225 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200
B 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200
C 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575
D 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20

ISPA/ICSPA Katalog
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS [
- (Y-Achse Schlittenausfuhrung) Typ e
I c s PAz s A Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS (Y-Achse T T
- Schlittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion 2

[Typ XYS Typ | [Hub_"-Achse: 100-600mm Y-Achse: 100-400mm | [Zuladung ” 6.2kg ~ 4.1kg |

I Modellspezffikation | IS Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Enzuseizende Steverung g Kabelange gll Kabelfiihrung

ICSA2-SA1TH- A - 60AQLNM - 40AQL - T1 - 5L - SC

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- A Hub in 5 Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | |eistung | St€19UNg | 100 mm Schritten dinsif?nV:::; ) kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) gkett (MM/S)| (Hinwesis 1) | (mm) (Hinweis 2)
X-Achse [ISA [ISPA] -SXM-A-60-16- # * % -T1 100 ~ 600
ICSA2 [ICSPA2] -SALIH-A- # *k 3k - sk % % -T1-A-SC Absolut
Y-Achse|ISA [ISPA] -SYM-A-60-16- % % % -T1 100 ~ 400 +0.02
60 16 1~800 6.2~4.1
X-Achse [ISA [ISPA] -SXM--60-16- % s % -T1 100 ~ 600 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -SALIH-|- % sk sk - s sk sk -T1-A-SC Inkremental
Y-Achse [ISA [ISPA] -SYM-I-60-16- # s s -T1 100 ~ 400

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [] bestimmt die Konfigurationrichtung, s s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Aligemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B > 13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C 213 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunkifahren L > 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fiuhrung mit Kugelkette RT > 14

Konfigurationsrichtung

Zuladung - Beschleunigung (kg)

dstub ()09 200 300 400
Beschleunigung (G}
0.3 6.2 5.5 48 4.1
04 3.2 25 1.8 1.1 [
Konfigurations- [l
05 12 05 richtung 2 |
I
0.6 0.2 (entgegengesetzt zu 1)
]
0.7 (Arbeitsbereich)
,,,,,,,,,,, 1
0.8
0.9
1.0

: Konfigurations-
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) 1 richtung 3

|

|

|

(Y-Achse auf entgegen-

(entgegengesetzt zu 3)

Hub (mm) 100 ~ 400 | 500 ~ 600 gesetzter Seite installiert)
Achse . _ (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) !
X-Achse sc0 |\ immmmmmmeem== . e
Y-Achse 800 | _

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung

- T h g - (0,3G). Der Antrieb kann mit i Uber der i
Einzusetzende an:t);ue%:rer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- G Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 A Zuladung - Beschleunigung).

(Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
- sind ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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|Sebststehendes Kabel (Code: SC)

(Konfigurationrichtung 1)

L ,
*Bei Richtungwechsel . o
des Referenzpunktes ] =
ist das Gerat an IAl zum 2% ~ N
Justieren zu geben. @5 )
28 2
|
9§ I+ : 4
o N ‘ 1t % T
QN
8 7
| ; 7
2 n /
|
| f / (Arbeitsbereich)
7
I ‘ +H i
‘ | 2-M6, 16 tief
| T A
| | ol
70 9 ‘
28 | X: HUB 105 111.5
130 X: HUB+244.5 64.5
175
271.2
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
Abmessung L
Y-Hub X:HUb| 00 200 300 400 500 600
100 480 530 580 630 680 730
200 530 580 630 680 730 780
300 580 630 680 730 780 830
400 630 680 730 780 830 880
X-Hub 100 200 300 400 500 600 [ e S S
A 151 251 151 251 151 251 3 D A I
B 0 0 1 1 > > 2-96H10 Passung ozl ki hd
C 4 4 5 5 8 8 C-7 Bohrung, @11 Senkung, 1 tief (Unterseite ‘ 50! A | Bx200” ‘ 50!
*Bei Richtungwechsel (Konfigurationrichtung 3)
des Referenzpunktes - ' L
ist das Gerat an IAl zum ) + * =
Justieren zu geben. I _ - =
o (% = [T=
— N @ (Creep sensor,
s +— 1t = ‘ Referenzpunkt LS)
F +—= f
N
. | T WWW | .
% Z "
+ /
Sla / |
Iz
SRSk . .
2 / (Arbeitsbereich)
: % |
2-M6, 16 tief I ‘ 1
00 N
o | ok ‘ J
- 128 | X: HUB | 116.5 .
HUB+244.5 105.2 ‘
90
130
175
271.2
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
Abmessung L
Y-HUb X-Hub| 100 200 300 400 500 600
100 480 530 580 630 680 730
200 530 580 630 680 730 780
300 580 630 680 730 780 830
400 630 680 730 780 830 880
o= — — X-Hub 100 200 300 400 500 600
32 .- — _— - N
2-@6H10 Passung 2l il il Q 1[5)1 221 1?1 2?1 121 221
C-7 Bohrung, @11 Senkung, o
Tief (Unterseite) ‘ 50! A ‘ Bx200 ‘ 50! © 4 7 6 6 8 B
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS [
- (Y-Achse Schlittenausfuhrung) Typ ot
I PAZ A Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS (Y-Achse N i P
= Schiittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion 2

[Typ XYS Typ | [Hub/¥-Achse: 100-600mm Y-Achse: 100-400mm | [Zuladung " 19.2kg ~ 6.4kg |

W Modellspezifikation | Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen ga Y-Achshub + Optionen g Enzusetzende Steuerung gt Kabelange &l Kabelfiihrung|

ICSA2 -SAIM- A - G60AQLNM - 40AQL - T1 - 5L - SC

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- " Hub in X Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | - aigting Steigung 1446 mm Schritten Geschwin- kg genauigkeit
Typ (W) (mm) (mm) digkeit (mm/s) | (Hinwesis 1) |(mm) (Hinweis 2)
X-Achse |ISA [ISPA] -SXM-A-60-8- sk s & -T1 100 ~ 600
ICSA2 [ICSPA2] -SALIM-A- 3k 3 &k - sk 3k 3k -T1-A-SC Absolut
Y-Achse [ ISA [ISPA] -SYM-A-60-8- s s % -T1 100 ~ 400 +0.02
60 8 1~400 192-~6.4
X-Achse |ISA [ISPA] -SXM-I-60-8- 3 s s -T1 100 ~ 600 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -SALIM-I- 5k sk % - 3k s sk -T1-A-SC Inkremental
Y-Achse |ISA [ISPA] -SYM-I-60-8- sk 3 s -T1 100 ~ 400
* In the above model names, [ indicates the configuration direction, sk sk % the stroke/applicable options (stroke is specified in centimeters), A the cable length.
Aligemeine Parameter
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B >13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L =14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM =14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT =14

Konfigurationsrichtung

Zuladung - Beschleunigung (kg)

-Achshub (mm)
Bseigny 100 200 300 400 I [l [l 1
0.3 19.2 14.3 9.3 6.4
0.4 12.7 12 9.3 6.4 R
Konfigurations- il

0.5 9.2 85 7.8 6.4 richtung 2 1
|

0.6 6.2 55 4.8 4.1 (entgegengesetzt zu 1)
|

07 (Arbeitsbereich)

6 | 1 1 1 00000

0.9

1.0

nfigurations-
richtung 4

Konfigurations-
richtung 3

(Y-Achse auf entgegen- entoegengesetzt zu 3
(i) 100 ~ 400 | 500 ~ 600 | gesetzter Seite instaliert) (entgegeng )
Aetee i _ (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich)
X-Achse T R e i
Y-Achse 400 | -

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
- Max. Anzahl " (0,3G). Der Antrigb kann mit i Uber der i
Einzusetzende an sat:'uepggrer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- SRR Seite vertahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 A Zuladung - Beschleunigung).
- (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammermn gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
- sind ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutinkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog



|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

(Konfigurationrichtung 1)

L ,
*Bei Richtungwechsel . o
des Referenzpunktes ] =
ist das Gerat an IAl zum 2% ~ N
Justieren zu geben. @5 )
28 2
|
9§ I+ : 4
o N ‘ 1t % T
QN
& 7
| ; 7
2 n /
|
| f / (Arbeitsbereich)
7
I ‘ +H i
‘ | 2-M6, 16 tief
| T A
| | ol
70 9 ‘
28 | X: HUB 105 111.5
130 X: HUB+244.5 64.5
175
271.2
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
Abmessung L
Y-Hub X:HUb| 00 200 300 400 500 600
100 480 530 580 630 680 730
200 530 580 630 680 730 780
300 580 630 680 730 780 830
400 630 680 730 780 830 880
X-Hub 100 200 300 400 500 600 [ e S S
A 151 251 151 251 151 251 J=-—-—-—+
B 0 0 1 1 > > 2-96H10 Passung ozl ki hd
C 4 4 5 5 8 8 C-7 Bohrung, @11 Senkung, 1 tief (Unterseite ‘ 50! A | Bx200” ‘ 50!
*Bei Richtungwechsel (Konfigurationrichtung 3)
des Referenzpunktes - ' L
ist das Gerat an IAl zum ) + * =
Justieren zu geben. I _ - =
- ‘@% =+ ImES
— N @ (Creep sensor,
s +— 1t = ‘ Referenzpunkt LS)
F +—= f
N
o | @ 077777777 | .
% Z "
+ /
Sla / |
Iz
SRSk . .
2 / (Arbeitsbereich)
: % |
2-M6, 16 tief I ‘ 1
00 N
o | ok ‘ J
- 128 | X: HUB | 116.5 .
HUB+244.5 105.2 ‘
90
130
175
271.2
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
Abmessung L
Y-Hub X-Hub| 100 200 300 400 500 600
100 480 530 580 630 680 730
200 530 580 630 680 730 780
300 580 630 680 730 780 830
400 630 680 730 780 830 880
o= — — X-Hub 100 200 300 400 500 600
32 .- — _— - N
2-@6H10 Passung 2l il il Q 1[5)1 221 1?1 2?1 121 221
C-7 Bohrung, @11 Senkung, o
Tief (Unterseite) ‘ 50! A ‘ Bx200 ‘ 50! © 4 7 6 6 8 B
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ICSA2-S1CLIH

ICSPA2-§1C

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS
(Y-Achse Schlittenausfuhrung) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS (Y-Achse
Schlittenausfuhrung) Typ

Hochprazisionsversion

[Tye XYS Typ | [Hub

X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-500mm | -~ [Zuladung

9.7kg ~ 5.6kg

M Modellspezifikation [ Enkoder-Typ

ICSA2-S1C1H - A

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

X-Achshub + Optionen

— 80AQLNM

Y-Achshub + Optionen

50AQL

Einzusetzende Steuerung

T

Kabelange gl Kabelfuhrung

5L SC

Motor- A Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | joigtung | St€19UNG | 400 mm Schritten| digkeit (mmis)| kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) |(mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-A-100-20- & s -T1 200 ~ 800
ICSA2 [ICSPA2] -S1CTIH-A- 3 % s - 3 % s -T1-A-SC Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] MYM-A-100-20- # # s -T1 100 ~ 500 +0.02
100 20 1-1000 | 9.7~56
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-1-100-20- # # s -T1 200 ~ 800 [£0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -S1COIH-I- s 3 % - 3 % % -T1-A-SC Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-I-100-20- % s 5 -T1 100 ~ 500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, sk s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =213 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor ->13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM =14 Kabelfuihrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14
figurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg)
Y-Achshub (mm)
) fom) 100 200 300 400 500
0.3 9.7 8.7 7.7 6.7 5.6 L i !
0.4 4.7 3.7 2.7 1.7 0.6 ]
Konfigurations- [l
0.5 1.7 0.7 richtung 2 !
|
0.6 (entgegengesetzt zu 1)
|
07 (Arbeitsbereich)
,,,,,,,,,,, |
0.8
0.9
1.0
i i I
[ Konfigurations- Konfigurations- [l
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) 1 richtung 3 richtung :
(Y-Achse auf entgegen- entgegengesetzt zu 3
Hub (mm) 100 200 ~ 500 | 600 ~ 700 800 : gesetzter Seite installiert) (entgegeng ) :
AiED | (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) !
X-Achse - 1000 425
Y-Achse 1000 | - -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die it variiertin vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
n N . Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigun:
Einzusetzende a“rf;fe'u/;%:pelr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite ¢ ) (O,SG)SD%r Antrieb kann mgit i iiber der o
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental @] A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) D\egAngaben in }gan%em gelten fur die ISPA-Serien.
- " B (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental o A AC100/230V gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

(Konfigurationsrichtung 1)

| FloR:
o)

*Bei Richtungwechsel & P @ [+
des Referenzpunktes & @ JI =
ist das Gerat an 1Al zum 5 | i
Justieren zu geben. 2 =

¢ 85 ) s - I 5 3
28 = i %
38 B i
52 o !
< o WW//////W/////W// ‘
o |
- o)
8 7
g ¢ / I
23 %
| o
=]
g, |
=
7T / (Arbeitsbereich)
s / ‘
% ‘
. 1
7 |
M/////M/////M///M |
& 39! X: HUB | 133 121.5
X: HUB+293.5
4-M8, 20 tief
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
Abmessung L
Y-Hub X-Hub 200 300 400 500 600 700 800
100 550 600 650 700 750 800 850 . .
200 600 650 700 750 800 850 900 _
300 650 700 750 800 850 900 950 [ t L
400 700 750 800 850 900 950 1000 &
500 750 800 850 900 950 1000 1050
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 | e— = —— "
A 104 204 104 204 104 204 104 N 7}9 * - - -
B 1 1 2 2 3 3 4 2-@8H10 Passung
C 6 6 8 8 10 10 12 C-9 Bohrung, 316 Senkung, ‘50! A ! Bx200” !50!
1 tief (Unterseite)
Konfi tionricht 3

*Bei Richtungwechsel (Konfigurationrichtung 3) i (5]
des Referenzpunktes " -
ist das Geréat an IAl zum o
Justieren zu geben. &

« Reioenzpanis LS)
o :
Qf \____ - - | -
™ +
o -
)
L
" V/////WWW///Z o
[s]
g 7
3 3 7
g 2 7
I +
~| @
2.
> 2 % (Arbeitsbereich)
; é
7 ‘
Ussssmzinzn 28
= 169 ‘ X: HUB ‘ 1245
X: HUB+293.5 4-M8, 20 tief QL.‘
170
230
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
INE
- Abmessung L
Y-Hub X-Hub 200 300 400 500 600 700 800
100 550 600 650 700 750 800 850
200 600 650 700 750 800 850 900
[E t 300 650 700 750 800 850 900 950
L% 400 700 750 800 850 900 950 1000
500 750 800 850 900 950 1000 1050
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800
JE————">= ¢ A 104 204 104 204 104 204 104
N - = = é B 1 1 2 2 3 4
2-@8H10 Passung 2 C 6 6 8 8 10 10 12
C-9 Bohrung, @16 Senkung, /(50 A ‘ Bx200° ‘ 50 ‘

1 tief (Unterseite)

ISPA/ICSPA Katalog

1910g04syoVy-uig

uabunianalsg



Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS |
- (Y-Achse Schlittenausfuhrung) Typ e
I c s P Az s1c Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS (Y-Achse oy v P
= Schlittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion 2

[Typ XYS Typ | [Hub_¥-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-500mm |  [Zuladung ~” 29.7kg ~ 9.7kg |

IMode\Ispezifikation Serie Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Einusetzende Sieverung gt Kabelange gl Kabeffithrung|

ICSA2-S1C1M - A - 80AQLNM -  50AQL T - 5L - SC

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- A Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_ll(_oder- leistung Steigung 100 mm Schritten| digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-A-100-10- 5 s s -T1 200 ~ 800
ICSA2 [ICSPA2] -S1CIM-A- 3k 3k sk - 5k 3 3k -T1-A-SC Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-100-10- s s s -T1 100 ~ 500 +0.02
100 10 1~500 |29.7~97
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-I-100-10- % s * -T1 200 ~ 800 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -S1CLIM-I- sk sk 3k - 3k %k 5 -T1-A-SC Inkremental
Y-Achse |ISA [ISPA] -MYM-I-100-10- # s -T1 100 ~ 500

* Erklarungen fur oben aufgefihrte Modellbezeichnungen, [J bestimmt die Konfigurationrichtung, 3 s s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Aligemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B >13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM =14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14

Konfigurationsrichtung

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Y-Achshub (mm)|
B 100 200 300 400 500
0.3 29.7 28.7 193 136 97 L - L=l |
0.4 19.7 18.7 17.7 13.6 9.7 T
! Konfigurations- [l
0.5 13.7 12.7 11.7 10.7 9.7 } richtung 2 !
I
0.6 97 8.7 7.7 6.7 5.6 } (entgegengesetzt zu 1)
0.7 ! (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) 3
0.8
0.9
1.0

: Konfigurations- Konfigurations-
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) : richtung 3 richtung 4
|

I
I
I
(V-Achse auf entgegen- | (| (entgegengesetzt zu 3)
I
I
J

Hub (mm) 100 200~ 500 | 600 700 800 | gesetzter Seite installiert)
Aehse | (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich)
X-Achse - 500 480 I e e
Y-Achse 500 | - - —

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die \ windigkett variiertin Abhangigkeit vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)

" 3 g - (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende aw;;ugpg:p;r Kompatibler Programm- | Positionier- [ Puls- SEaRg Seite 3G). Der Antrieb kann mit i Uber dor ;

Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

n Zuladung - Beschleunigung).

X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental ©) A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien.

_ i - (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental ) L AC100/230V gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog



|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

(Konfigurationsrichtung 1)

| FloR:
o)

*Bei Richtungwechsel & P @ [+
des Referenzpunktes & @ JI =
ist das Gerat an 1Al zum 5 | i
Justieren zu geben. 2 =

¢ 85 ) s - I 5 3
28 = i %
38 B i
52 o !
< o WW//////W/////W// ‘
o |
- o)
8 7
g ¢ / I
23 %
| o
=]
g, |
=
7T / (Arbeitsbereich)
s / ‘
% ‘
. 1
7 |
M/////M/////M///M |
& 39! X: HUB | 133 121.5
X: HUB+293.5
4-M8, 20 tief
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
Abmessung L
Y-Hub X-Hub 200 300 400 500 600 700 800
100 550 600 650 700 750 800 850 . .
200 600 650 700 750 800 850 900 _
300 650 700 750 800 850 900 950 [ t L
400 700 750 800 850 900 950 1000 &
500 750 800 850 900 950 1000 1050
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 | e— = —— "
A 104 204 104 204 104 204 104 N 7}9 * - - -
B 1 1 2 2 3 3 4 2-@8H10 Passung
C 6 6 8 8 10 10 12 C-9 Bohrung, 316 Senkung, ‘50! A ! Bx200” !50!
1 tief (Unterseite)
Konfi tionricht 3

*Bei Richtungwechsel (Konfigurationrichtung 3) i (5]
des Referenzpunktes " -
ist das Geréat an IAl zum o
Justieren zu geben. &

« Reioenzpanis LS)
o :
Qf \____ - - | -
™ +
o -
)
L
" V/////WWW///Z o
[s]
g 7
3 3 7
g 2 7
I +
~| @
2.
> 2 % (Arbeitsbereich)
; é
7 ‘
Ussssmzinzn 28
= 169 ‘ X: HUB ‘ 1245
X: HUB+293.5 4-M8, 20 tief QL.‘
170
230
(Creep sensor,
Referenzpunkt LS)
INE
- Abmessung L
Y-Hub X-Hub 200 300 400 500 600 700 800
100 550 600 650 700 750 800 850
200 600 650 700 750 800 850 900
[E t 300 650 700 750 800 850 900 950
L% 400 700 750 800 850 900 950 1000
500 750 800 850 900 950 1000 1050
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800
JE————">= ¢ A 104 204 104 204 104 204 104
N - = = é B 1 1 2 2 3 4
2-@8H10 Passung 2 C 6 6 8 8 10 10 12
C-9 Bohrung, @16 Senkung, /(50 A ‘ Bx200° ‘ 50 ‘

1 tief (Unterseite)
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS [
- (Y-Achse Schlittenausfuhrung) Typ e
I c s PAz s zc Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS (Y-Achse oy e
= Schlittenausfiihrung) Typ Hochprazisionsversion ?

[Typ XYS Typ | [Hub_ " x-Achse: 200~800mm Y-Achse: 100~500mm | [Zuladung ~"29.2kg ~ 9.7kg |

M Modellspezifikation [ EE Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung gt Kabelange g Kabelfiihrung!

ICSA2-S2C1H- A - 80AQLNM - 50AQL - T1 - 5L - SC

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En!|<_oder— leistung Steigung 100 mm Schritten | digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yP (W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) [ (mm) (Hinweis 3)
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-A-200-20- % % % -T1 200 ~ 800
ICSA2 [ICSPA2] -S2CIH-A- 3 3k s - sk sk %k -T1-A-SC Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-200-20- s s s -T1 100 ~ 500 +0.02
200 20 1~1000 | 29.2~9.7
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-I-200-20- % # % -T1 200 ~ 800 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -S2CH-I- & %k 2k - % %k % -T1-A-SC Inkremental
Y-Achse |ISA [ISPA] -MYM-I-200-20- # % 5 -T1 100 ~ 500

* Erklarungen fur oben aufgefuihrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, # s # verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 2> 13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L =14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [L: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM =14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14

Konfigurationsrichtung

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Y-Achshub (mm)
100 200 300 400 500
0.3 29.2 28.2 19.3 13.6 9.7
0.4 19.2 18.2 17.2 13.6 9.7 [
onfigurations-
0.5 13.2 12.2 11.2 10.2 9.1 richtung 2 !
0.6 9.2 8.2 7.2 6.2 5.1 (entgegengesetzt zu 1)
I
0.7 6.2 5.2 4.2 3.2 2.1 (Arbeitsbereich)
,,,,,,,,,,, 1
0.8 4.2 3.2 2.2 1.2 0.1
0.9 27 1.7 0.7
1.0 1.2 0.2

: Konfigurations-
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) 1 richtung 3

onfigurations-
richtung 4

(Y-Achse auf entgegen-
ool 100 200 ~ 500 | 600 ~ 700 800 : gesetzter Seite installiert) (entgegengesetzt 2u 3)
Achse | (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) !
X-Achse - 1000 7 | leemmeee-——-= e
Y-Achse 1000 | - -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die Maxi variiert in Abhangigkeit vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)

o Max. Anzahl " . (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite 2 (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der

ansteuerbarer

Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
- A Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental @) AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) A AC100/230V - (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steverung
gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS
(Y-Achse Schlittenausfuhrung) Typ

ICSA2-SG[H

ICSPA2-SG

Schlittenausfiihrung) Typ

Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYS (Y-Achse
Hochprazisionsversion a

[Typ XYS Typ | [[Hub_ /" x-Achse: 300-800mm Y-Achse: 300-600mm |  [Zuladung

20.7kg ~ 8.4kg |

X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen

60AQL

Einzusetzende Steuerung

T1

Serie

ICSA2 - SG1H- A

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

M Modellspezifikation Typ g Enkoder-Typ

— 80AQLNM

5L

Kabelange gg Kabelfiihrung|

SC

Motor- . Hub in 5 Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | eigtng | St€I9UNG | 100 mm Schritten dieﬁfm::; ) kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) GKeTt (MM/S)| (Hinweis 1) | (mm) (Hinweis 2)
X-Achse [ ISA [ISPA] -LXM-A-200-20- s s % -T1 300 ~ 800
ICSA2 [ICSPA2] -SGLIH-A- % % % -k % 5k -T1-A-SC Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -LYM-A-200-20- s % -T1 300 ~ 600 +0.02
200 20 1~1000 | 20.7 ~8.4
X-Achse [ ISA [ISPA] -LXM-1-200-20- s % % -T1 300 ~ 800 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -SGLIH-I- &k = % - 3k sk = -T1-A-SC Inkremental
Y-Achse [ ISA [ISPA] -LYM-1-200-20- % % s -T1 300 ~ 600

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, [ bestimmt die Konfigurationrichtung, # s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren =14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM 14 Kabelfuhrung SC: Freistehendes Kabel CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT =14
Konfigurationsrichtung
Zuladung - Beschleunigung (kg)
Y-Achshub (mm)
T 300 400 500 600
I L] L 1
0.3 20.7 18.2 125 8.4
0.4 10.7 9.1 7.5 6.0 [ JSaiainintainiai
! § Konfigurations- [
0.5 47 3.1 15 il Konfigurations- richtung 2 |
| richtung 1 ]
0.6 07 ‘ (entgegengesetzt zu 1) |
|
0.7 : (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich) 1
,,,,,,,,,,, S22 R ———
0.8
0.9
1.0
| ,
: Konfigurations- [
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s) } richtung 3 richtung 4
| (Y-Achse auf enigegen- (entgegengesetztzu 3) !
Hub (mm) 300 ~ 600 | 700 ~ 800 | Gesetzter Seite installiert) :
Achse I (Arbeitsbereich) (Arbeitsbereich)
L 0 L )
X-Achse 1000
Y-Achse 1000 | -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
5 Max. Anzahl N o (0,3G). Der Antrieb kann mit i Uber der i
Einzusetzende AT Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannun Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 A Zuladung - Beschleunigung).
- (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammemn gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental @] A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V - gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
S/E-CON | 1 Achse | Absolutinkremental O/O | O/-_ |ACioosov] -/226 sind benfall maglch (zum Belsplal 10L=10 ).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ | !
-ZAH (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s PAz Z A Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
= stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub_ /" ¥-Achse: 100-600mm Z-Achse: 100-300mm | [Zuladung " 4kg ~ 2.6kg |

Il Modellspezifikation IS Typ ml Enkoder-Typ B X-Achshub + Optionen s Z-Achshub + Optionen M Eusetzende Steuerung ml Kabelange Bl Kabelfinrung

ICSA2-ZAH- A - G60AQLNM - 30AQBL - T1 - 5L - CT

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Modell Achsen Enkoder- |2/|I§tt3r:g Steigung | 45, r:mUbSighritten Geschwin- Zma(éung P°§éh”§iﬁ§§£?l°"
Typ (W) (mm) (mm) digkeit (MM/S)| (inweis 1) | (mm) (Hinweis 2)
X-Achse | ISA [ISA] -SXM-A-60-16- =k =k =k -T1 16 100 ~ 600 1~800
ICSA [ICSPA2] -ZAH-A- 3k % 3k - 3% 3% %% B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse [ISA [ISA] -SZM-A-60-8- k¢ 3k =k -T1-B 8 100 ~ 300 1~400 +0.02
|CSA ISPAZ] -ZAH-- 5 5 - # % BT1-A-CT X-Achse |ISA [ISA] -SXM-1-60-16- 3k sk sk -T1 - o0 16 100 ~ 600 1-800 426 [£0.01]
Z-Achsg |ISA [ISA] -SZM-I-60-8- sk sk sk -T1-B 8 100 ~ 300 1~400
* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, sk # s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =213 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Standardausfihrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L =14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT =14

Zuladung - Beschleunigung (kg)
Z-Achshub (mm)

(€]
0.3 4.0 3.3 2.6

100 200 300

0.4 1.0 0.3

0.5

0.6

0.7

0.8

0.9

1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

HD i) 100 ~ 300 | 400 ~ 600
Achse
X-Achse 800
Z-Achse 400 | -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung

- Max. Anzahl ¥ (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der i
Einzusetzende an :t)é'ueplfgrer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- S Seite vertahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung = 9 Zuladung - Beschleunigung).

- (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
sind ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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'Kabelkette (Code: CT)
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ 7 t
- (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s P Az Z A Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
- stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub -Achse: 100-600mm Z-Achse: 100-300mm | [Zuladung " 10kg - 6kg |

W Modellspezifikation [T Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen gt Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung gt Kabelange g Kabelfuhrung

ICSA2-ZAM- A - G60AQLNM - 30AGBL - T1 - 5L - CT

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- A Hub in ) Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | |gistung | St€19YnG | 400 mm Schritten dvaes.chwm; kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) igkeit (MM/S)| (Hinweis 1) |(mm) (Hinweis 2)
X-Achse | ISA [ISPA] -SXM-A-60-8- % % %k -T1 8 100 ~ 600 1~400
ICSA2 [ICSPA2] -ZAM-A- 5k 3 3% - 3% % % B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse [ ISA [ISPA] -SZM-A-60-4- % =k = -T1-B 60 4 100 ~ 300 1~200 +0.02
10~6
X-Achse | ISA [ISPA] -SXM-I-60-8- =k %k =k -T1 8 100 ~ 600 1~400 [£0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -ZAM-I- % 3 =k - %k %k 5k B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -SZM-I-60-4- # =k % -T1-B 4 100 ~ 300 1~200

* Erklarungen fur oben aufgefiuhrte Modellbezeichnungen, = 3 s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B >13 Standardausfuhrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C ->13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunkifahren L =14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT >14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

LG 200 300
03 10.0 75 6.0
0.4 8.5 6.0 40
05 7.0 45 30
06 40 33 20
07
0.8
09
1.0

* Assuming operation of the Z axis at its rated
acceleration of 0.15 G, the load capacity varies
according to the changes in acceleration of the X axis.

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

B (i) 100 ~ 300 | 400 ~ 600
Achse
X-Achse 400
Z-Achse 200 | -

Einzusetzende Steuerungen _ ' N ) .
(Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende | Max. Anzahl Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- . (0,3G). Der Antrieb kann mit Besch ungen Uber der Nen:
ansteuerbarer 3 A Spannun Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Steuerung IReAcar] Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung P 9 A Zuladung - Beschleunigung) o d
& - i (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammem gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolutinkremental o L AC100/230V 234 Achtung (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutinkremental 0/0 O/-  |AC100/230v| -/226 sind ebentalls mioglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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'Kabelkette (Code: CT)
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ [ I
- (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s PAZ Z1 c Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
- stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub ¥-Achse: 200-800mm Z-Achse: 100~400mm | [Zuladung "8.5kg ~ 5.5kg |

M Modellspezifikation | Typ ga Enkoder-Typ gl X-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen sl Enusetzende Steverung gt Kabelange & Kabelfiinrung

ICSA2-Z1CH- A - 80AQLNM - 40AQBL - T1 - 5L - CT

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l|<_oder- leistung Steigung | 100 mm Schritten digkeit (mm/s) kg genauigkeit
ypP (W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse [ISA [ISPA] -MXM-A-100-20- *k =k =k -T1 20 200 ~ 800 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -Z1CH-A- % % s - % 3 % B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-A-100-10- & = * -T1-B 10 100 ~ 400 1~500 +0.02
100 85~55
X-Achse |ISA [ISPA] -MXM-I-100-20- # sk *% -T1 20 200 ~ 800 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -Z1CH-I- % sk sk - sk s 2k B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse | ISA[ISPA] -MZM-I-100-10- # s * -T1-B 10 100 ~ 400 1 ~500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3 s * verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B >13 Standardausfiihrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C ->13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Z-Achshub (mm)

100 200 300 400
0.3 8.5 7.5 6.5 55
0.4 3.5 25 1.5 0.5
0.5 0.5
0.6
0.7
0.8
0.9
1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

A
oo (mm)| 100 | 200~ 400 | 500~700 | 800
Achse
X-Achse - 1000 795
Z-Achse 500 | - -

Einzusetzende Steuerungen (Hinwes 1) Die Maxi variiert in Abhangigkeit vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)

(Hinweis 2) D\e angegebenen Zuladungen bezwehen sich auf d\e Nennbeschleumgung

Einzusetzende | Max. Anzahl Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- ’
teuerb: 5 " 0,3G). Der Antrieb kann mit
Steuerung ansAechl]esre:rer Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Spannung Seite A verfahren werden, aber dabei veringert sich die Zu\adung (Siehe Tabelle:
N Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammer gelten fur die ISPA-Serien.
- i - (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental ) L AC100/230V gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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ICSA2-Z1CM
ICSPA2-Z1C

Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ
(Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ

Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
stehendem Grundrahmen) Typ

Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub

X-Achse: 200~800mm Z-Achse: 100~400mm | | Zuladung

19kg~12kg |

M Modellspezifikation [ Typ mat Enkoder-Typ

A

ICSA2—Z1CM -

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

hshub + Optionen

80AQLNM

Z-Achshub + Optionen

40AQBL

Einzusetzende Steveung

Kab:

5L

T1

e g Kabelfiihrung|

CT

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l|<_oder- leistung | StI9UN9 100 mm Schritten| digkeit (nmis)| kg genauigkeit
yp (W) (mm) (mm) (Hinweis 1) |(Hinweis 2) |(mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-A-100-10- sk =k & -T1 10 200 ~ 800 1~ 500
ICSA2 [ICSPA2] -Z1CM-A- sk sk s - sk sk 5k B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-A-100-5- 3 s 3 -T1-B] 5 100 ~ 400 1 ~ 250 £0.02
100 19~12
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-I-100-10- sk sk = -T1 10 200 ~ 800 1~500 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -Z1CM-I- sk sk sk - 3k 3k 5k B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse |ISA [ISPA] -MZM-|-100-5- * = % -T1-B 5 100 ~ 400 1~ 250

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, s 3k s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Standardausfuihrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM >14 Kabelftihrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT 14
Zuladung - Beschleunigung (kg
Z-Achshub (mm)
Bl 100 200 300 400
0.3 19.0 17.0 14.0 12.0
0.4 18.5 14.0 11.0 9.0
0.5 125 115 9.0 7.0
0.6 8.5 7.5 6.5 5.0
0.7
0.8
0.9
1.0
* Assuming operation of the Z axis at its rated acceleration of 0.15 G,
the load capacity varies according to the changes in acceleration
of the X axis.
Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)
Hob M) 400 | 200~ 400 | 500600 | 700 800
Achse
X-Achse - 500 480 380
Z-Achse 250 | - - -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die Maxi i it variiert in it vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
Einzusetzende | Max. Anzahl Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- . (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
ansteuerbarer 5 - Spannun Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung i Y A verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
N Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental @) A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) D\eg Angaben in Kglamgmern gelten fur die ISPA-Serien.
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
- gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutinkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ | I
- (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s PAZ Zz c Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
= stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [[Hub_X-Achse: 200-800mm Z-Achse: 100-400;m| Zuladung ” 19kg ~ 11kg |

M Modellspezifikation RS Typ mm Enkoder-Typ m X-Achshub + Optionen hshub + Optionen gl Emusetzende Steuerung

ICSA2-72CH- A - 80AQLNM - 40AQBL - T1

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- i Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En_l;oder- leistung Steigung 100 mm Schritten| digkeit (mmy/s) kg genauigkeit
yp W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-A-200-20- s = * -T1 20 200 ~ 800 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -Z2CH-A- # 3k % - 3 % 3k B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-A-200-10- 5 = * -T1-B 200 10 100 ~ 400 1~500 19- 11 +0.02
X-Achse | ISA [ISPA] -MXM-I-200-20- s s sk -T1 20 200 ~ 800 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -Z2CH-|- 3 % 3k - %k 3 %k B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-1-200-10- sk s & -T1-B 10 100 ~ 400 1~500
* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3 : sk verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.
Allgemeine Parameter
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 [Standardausfihrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT =14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Z-Achshub (mm)

100 200 300 400
0.3 19.0 16.0 13.0 11.0
0.4 16.3 13.0 10.0 8.0
0.5 1.3 10.3 8.0 6.0
0.6
0.7
0.8
0.9
1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Hub (mm)[— 0 200 ~ 400 | 500 ~ 700 800
Achse
X-Achse - 1000 7%
Z-Achse 500 | - -

A (Hinweis 1) Die Maxit variiert in Abhangigkeit vom Hub. (Siehe Tabelle:
Einzusetzende Steuerungen Maximale Geschwindigkeit - Hub.)

- " . (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende a"rf:t:u‘e}pg;pe'r Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannun Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit i ber der

Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P! 9 ;er‘fahren wgrdert\“ aber dab)ei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

uladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien.
" (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung

S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ | !
= (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s PAZ Z D Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
= stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub_x-Achse: 800-2000mm Z-Achse: 100-400mm|  [Zuladung,” 19kg ~ 11kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen hshub + Optionen g Einzusetzende Steuerng g Kabelange g Kabelfithrung

ICSA2-ZDH- A - 200AQLNM- 40AQBL - T1 - 5L - C

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- ) Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En!l(_oder— leistung gl 100 mm Schritten | digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp ) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) |(mm) (Hinweis 3)
X-Achse |ISA [ISPA] -MXMX-A-200-20- sk =k = -T1 20 800 ~ 2000 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -ZDH-A- 3k 3k 3k - 3% % 3% B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse | ISA[ISPA] -MZM-A-200-10- sk 3 s -T1-B 200 10 100 ~ 400 1~500 19-11 +0.02
X-Achse |ISA [ISPA] -MXMX-I-200-20-  *k =% -T1 20 800 ~ 2000 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -ZDH-I- 5k sk sk - sk =k =k B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-1-200-10- 3 s % -T1-B 10 100 ~ 400 1~500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3 s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ =13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B >13 Standardausfuhrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor (o} =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L =14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14

Zuladung - Beschleunigung (kg)
Z-Achshub (mm)

igung
0.3 19.0 16.0 13.0 11.0

100 200 300 400

0.4

0.5

0.6

0.7

0.8

0.9

1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Hub
e ub (mm) 100~ 400 | 800~1300| 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000
X-Achse - 1000 950 800 700 600 550 500 450
Z-Achse 500 - - - _ _ _ _

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) ’\Dnie_ windigkeit variiert in Abhz it vom Hub. (Siehe Tabelle:
laximale Geschwindigkeit - Hub.)

n » (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende a"‘{';’éug?ggpe'r Kompatibler Programm- | Positionier- | Puls- T, - (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der i

Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O JAN AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien.
- (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung

S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental o JAN AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ | !
- (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s P Az Z G Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
- stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub_ " x-Achse: 200-800mm Z-Achse: 100-500mm | [Zuladung ”” 22kg ~ 10kg |

IMode\Ispezifikation Serie Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steverung g Kabelange ggKabelfiihrung

ICSA2-ZGH- A - 80AQLNM - 50AGBL - T1 - 5L - CT

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in ) Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En!|<_oder— leistung Steigung 440 mm Schritten d.G;'S.:’hW'”; kg genauigkeit
yP (W) (mm) (mm) igkeit (MM/S)| (Hinwesis 1) | (mm) (Hinwes 2)
X-Achse | ISA [ISPA] -LXM-A-400-20- s s 3¢ -T1 20 200 ~ 800 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -ZGH-A- % s sk - % sk 5k B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -LZM-A-400-10- % s = -T1-B 10 100 ~ 500 1~500 +0.02
400 22~10
X-Achse [ISA [ISPA] -LXM-I-400-20- 3% sk 3k -T1 20 200 ~ 800 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -ZGH-I- sk sk 3k - sk sk sk B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse [ISA [ISPA] -LZM-I-400-10- # s =k -T1-B 10 100 ~ 500 1~500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3 s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ > 13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 Standardausfithrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor (e} > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [L: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT > 14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Z-Achshub (mm)

100 200 300 400 500
0.3 22.0 18.0 16.0 12.0 10.0
0.4 20.0 16.0 12.0 9.0 6.0
0.5 16.0 12.0 9.0 6.0 3.0
0.6
0.7
0.8
0.9
1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

dub (mm)) 450 | 200~ 500 | 600 ~ 800
Achse
X-Achse - 1000
Z-Achse 500 | -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
N Max. Anzahl - — (0,3G). Der Antrieb kann mit i Uber der i
Einzusetzende T oo Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- oRan D Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung P 9 A Zuladung - Beschleunigung).
- (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammem gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental @) A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V - gemessen. Die Standardfangen sind 8 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
- sind ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental OO0 O/- AC100/230V | -/226

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog
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Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ [ I
- (Z-Achse mit feststehendem Grundrahmen) Typ
I c s P Az Z H Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit fest-
= stehendem Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion |

[Typ XZ Typ | [Hub /" x-Achse: 1000-2500mm Z-Achse: 100-500mm | [Zuladung,” 22kg -~ 10kg |

| Modellspeziﬂkation Serie Typ Enkoder-Typ ga X-Achshub + Optionen hshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung

ICSA2-ZHH- A - 250AQLNM - 50AQBL - T1

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- q Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | |oistung | St€19UNG |00 mm Schritten| digkeit (mmis)| kg genauigkeit
Typ (W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) [ (mm) (Hinweis 3)
X-Achse |ISA [ISPA] -LXM-A-400-20- sk s s -T1 20 1000 ~ 2500 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -ZHH-A- sk 3 sk - 3k sk 2k B-T1-A-CT Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -LZM-A-400-10- sk s s -T1-B 400 10 100 ~ 500 1~500 +0.02
22~10
X-Achse |ISA [ISPA] -LXM-I-400-20- #k =k sk -T1 20 1000 ~ 2500 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -ZHH-I- % sk % - 3 sk 5k B-T1-A-CT Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -LZM-1-400-10- sk s sk -T1-B 10 100 ~ 500 1~500
* Erklarungen fur oben aufgefiihrte Modellbezeichnungen, s 3 s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.
Allgemeine Parameter
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =213 Standardausfuhrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor (e} ->13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fiihrung mit Kugelkette RT =14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Z-Achshub (mm)

100 200 300 400 500

0.3 22.0 18.0 16.0 12.0 10.0

0.4

0.5

0.6

0.7

0.8

0.9

1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Achse (B 100 ~ 500 | 1000 ~ 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2500
X-Achse - 1000 950 830 740 650 590 540 340
Z-Achse 500 - - - — - _ — _

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die indigkeit variiert in Abh? it vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)

n Max. Anzahl » (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende an sa;é e%grer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannun Seite (0,3G). Der Antrieb kann mit ber der i

Steuerung AcLllwen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung (B L %erzhren wgrderr\l,‘ aber dab)ei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

uladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental O JAN AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien.
- (Hinweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung

S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental o JAN AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutinkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog



|Selbststehendes Kabel (Code: CT)
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Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ | A
- (Z-Achse Schlittenausfuhrung) Typ
I c s P Az Y AH Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ (Z-Achse ] ==}
- Schlittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion

[Typ YZ Typ | [[Hub_ v-Achse: 100-400mm Z-Achse: 100-300mm | [ Zuladung " 3kg - 1.6kg |

W Modellspezifikation [IERS Typ gm Enkoder-Typ gt Y-Achshub + Optionen gt Z-Achshub + Optionen el Enzuseizence Stevenng it Kabelange gll Kabelfiinrung

ICSA2-YAH- A - 40AQLNM - 30AQBL - T1 - 5L - SC n

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- ; Hub in q Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen @tz leistung G 100 mm Schritten diGlf:itcmws) kg genauigkeit
Typ (W) (mm) (mm) 9 (Hinweis 1) |(mm) (Hinweis 2)
Y-Achse | ISA[ISPA] -SYM-A-60-16- sk =k sk -T1 16 100 ~ 400 1~800
ICSA2 [ICSPA2] -YAH-A- sk sk sk - 5k 5k 5k B-T1-A-SC Absolut
Z-Achse |ISA [ISPA] -SZM-A-60-8- sk 3k =k -T1-B 8 100 ~ 300 1~400 +0.02
60 3~16
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-A-60-16- sk % s -T1 16 100 ~ 400 1~800 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -YAH-|- 3k sk sk - sk sk 5k B-T1-A-SC Inkremental
Z-Achse | ISA[ISPA] -SZM-A-60-8- 3k sk s -T1-B 8 100 ~ 300 1~400
* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3 3k s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.
Aligemeine Parameter
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B >13 Standardausfihrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor c >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM 214 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT 214

Zuladung - Beschleunigung (kg)
Z-AChSHUb ()

100 200 300

0.3 3.0 23 1.6

0.4 25 1.8 1.1

0.5 1.0 0.3

0.6

0.7

0.8

0.9

1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Hub (mm) |
Achse 100 ~ 300 400
Y-Achse 800
Z-Achse 400 | -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung

- Max. Anzah! N . (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der i
Einzusetzende ansteuerbarer Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Zuladung - Beschleunigung).

- (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammem gelten fur die ISPA-Serien.

X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental @] A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschiuBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - 9?’25155:- I[I)ie §‘a|{‘d:fd|5“9§“_ Siﬂd‘ 1130'-4[“113 m. Andere Langen bis zu 20 m
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutinkremental O/O | OF/-  [ACto030v| -/226 s et i (zum Belspel L7107

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

*Bei Richtungwechsel des Referenzpunktes ist das Gerat an IAl zum Justieren zu geben.
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Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ [ 1
= (Z-Achse Schlittenausfihrung) Typ |
I c s PAz YAM Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ (Z-Achse ]
= Schlittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion

[Typ YZ Typ | [[Hub "v-Achse: 100-400mm Z-Achse: 100~-300mm | [ Zuladung " 11kg ~ 9.6kg |

W Modellspezifikation IS Typ g Enkoder-Typ g Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen e Eusetzende Steuerung wt Kabelange gt Kabelfiinrung

ICSA2 -YAM- A - 40AQLNM - 30AQBL - T1 - 5L - SC "

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- ; Hub in q Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | - eigtng | St€I9UNG 400 mm Schritten diGl?eSitC’(]rm;s) kg genauigkeit
Typ (W) (mm) (mm) 9 (Hinweis 1) [(mm) (Hinweis 2)
Y-Achse [ ISA [ISPA] -SYM-A-60-8- sk ¢ =k -T1 8 100 ~ 400 1~400
ICSA2 [ICSPA2] -YAM-A- sk sk sk - sk sk % B-T1-A-SC Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -SZM-A-60-4- % = 3 -T1-B 60 4 100 ~ 300 1~200 11-96 +0.02
Y-Achse | ISA [ISPA] -SYM-I-60-8- 3k 3k 3k -T1 8 100 ~ 400 1~400 ’ [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -YAM-|- % 3k 3k - 3k %k 5k B-T1-A-SC Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -SZM-I-60-4- sk *% sk -T1-B 4 100 ~ 300 1~200
* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, = 3k s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.
Allgemeine Parameter
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 13 | Standardausfilhrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM 214 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT >14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Z-Achshub (mm)

[ 100 200 300
0.3 11.0 10.3 9.6
0.4 11.0 10.3 9.6
0.5 9.0 8.3 7.6
0.6 6.0 5.3 4.6
0.7
0.8
0.9
1.0

* Assuming operation of the Z axis at its rated
acceleration of 0.15 G, the load capacity varies
according to the changes in acceleration of the X axis.

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Flub {rem) 100 ~ 300 | 400
Achse -
Y-Achse 400
Z-Achse 200 | -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung

2 Max. Anzahl N o (0,3G). Der Antrieb kann mit i Uber der i
Einzusetzende pakmdlihenl Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Steuerung Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A Zuladung - Beschleunigung).

y (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammem gelten fir die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental @) JAN AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) A AC100/230V - gergesbser;. ﬁ)ie Stalnia[d\'ang;n_ sind‘ %Aﬁg mi Andere Langen bis zu 20 m
sind ebenfalls moglich (zum Beispiel =10m).

S-/E-CON_| 1 Achse | Absolutiinkremental 0/0 O/-  [Acto0/30v]| -/226 9 i

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

*Bei Richtungwechsel des Referenzpunktes ist das Gerat an IAl zum Justieren zu geben.
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Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ | 2
- (Z-Achse Schlittenausfuhrung) Typ |
I c s PAz Yc H Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ (Z-Achse ]
= Schiittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion

[ Typ YZ Typ | [[Hub /"v-Achse: 200-700mm Z-Achse: 100~-400mm | [ Zuladung " 11.9kg ~ 8.9kg |

IModeIIspeziﬂkation Serie Typ Enkoder-Typ g Y-Achshub + Optionen gg Z-Achshub + Optionen g Enzusetzende Steuering g Kabelange g Kabelfiihrung

ICSA2-YCH- A - 70AQLNM - 40AQBL - T1 - 5L - SC n

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- " Hub in . Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | |oistng | SteI9UNg 400 mm Schritten d.erS.fhw:g; kg genauigkeit
Typ w) (mm) (mm) igkeit (MMVS)] (Hinweis 1) | (mm) (Hinwes 2)
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-A-200-20- sk =k = -T1 20 200 ~ 700 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -YCH-A- & sk %k - s sk 5k B-T1-A-SC Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-A-200-20- sk s s -T1-B 10 100 ~ 400 1~500 +0.02
200 11.9~8.9
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-I-200-20- sk =% = -T1 20 200 ~ 700 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -YCH-I- &k sk sk - 3% 3k 5k B-T1-A-SC Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-1-200-20- # = s -T1-B 10 100 ~ 400 1~500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3k # s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 13 |Standardausfihrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette

RT > 14

Fuhrung mit Kugelkette

Zuladung - Beschleunigung (kg)

bl o 200 300 400
03 1.9 10.9 9.9 8.9
0.4 9.2 8.2 72 6.2
05 7.9 6.9 5.9 49
06
07
08
0.9
10

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Hub (M) 100 | 200~ 400 | 500 ~ 700
Achse
Y-Achse - 1000
Z-Achse 500 | -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
igungen uber der i

i Max. Anzahl i PR (0,3G). Der Antrieb kann mit
Einzusetzende e Trbaan Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung Seite qung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe

Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Tabelle: Zuladung - Beschleunigung).

n (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammem gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutinkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschiuBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V - g_el;lesbser; ‘Ii)ie §ta‘ndhardléng§n sind| (1364Lnd1g m. Andere Langen bis zu 20 m
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 sind ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).
* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.
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|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

*Bei Richtungwechsel des Referenzpunktes ist das Gerat an IAl zum Justieren zu geben.
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ICSA2-YCM
ICSPA2-YCM

Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ
(Z-Achse Schlittenausfuhrung) Typ

Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ (Z-Achse

Schiittenausfuhrung) Typ Hochprazisionsversion

13.1kg ~ 10.1kg |

[Typ YZ Typ | [Hub_v-Achse: 200~700mm Z-Achse: 100-400mm | [ Zuladung
| | Mode\lspezifikation Serie Typ Enkoder-Typ ga Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steverung g Kabelange!
ICSA2-YCM- A - 70AQLNM - 40AGBL - T1 - 5L - SC a
* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.
Modellspezifikationen
Motor- X Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Stz leistung SiEIEg 100 mm Schritten| digkeit (mm/s) kg genauigkeit
Typ (W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) |(mm) (Hinweis 3)
Y-Achse |ISA [ISPA] -MYM-A-100-10- 3k 3k =k -T1 10 200 ~ 700 1~500
ICSA2 [ICSPA2] -YCM-A- 3 3k %k - 3 %k 3k B-T1-A-SC Absolut
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-A-100-5- sk =k sk -T1-B 5 100 ~ 400 1~250 +0.02
100 13.1~10.1
Y-Achse | ISA [ISPA] -MYM-I-100-10- sk sk sk -T1 10 200 ~ 700 1~500 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -YCM-|- 5k % 3k - 3k 3k %k B-T1-A-SC Inkremental
Z-Achse | ISA [ISPA] -MZM-I-100-5- s *k sk -T1-B 5 100 ~ 400 1~250

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, = 3k s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse =13 Standardausfithrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuihrung mit Kugelkette RT =14
Lo (i o 200 300 400
0.3 13.1 121 1.1 10.1
0.4 13.1 121 1.1 10.1
0.5 13.1 12.1 1.1 10.1
0.6 10.1 9.1 8.1 71
0.7
0.8
0.9
1.0
* Assuming operation of the Z axis at its rated acceleration of 0.15 G,
the load capacity varies according to the changes in acceleration
of the X axis.
P AU mm)l 400 | 200~ 400 | 500~600 | 700
Y-Achse - 500 480
Z-Achse 250 | -
(inves 1) D Ve o mle)n in itvom Hub. (Siehe Tabele:
Eigiusetzende aws%'ug?ggmr Kompatibler Programm- Positionier- Puls- Spannung Seite A (Hinwes2) %%E"..gﬁge?mgf tmﬁf n kit a_ufixgeerhéz?nbescmeumgung
euerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental @) A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise Siu\gv)igr:g ;\r?;as;g:?#m":gl::ng*em gelten fur die ISPA-Serien.
SSEL | 2 Achsen | Avsoumisemental | O A Acto0zaov | - i) D buargowdson Antlaton dor e bs o Svanng
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 ebenfalls mbglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

10-M8, 20 tief

2-@8H10 Passung, 10 tief

*Bei Richtungwechsel des Referenzpunktes ist das Gerat an 1Al zum Justieren zu geben.
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Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ 1
- (Z-Achse Schlittenausfuhrung) Typ |
Ic s P Az YG H Kartesische Roboter: Y-Z 2-Achskonfiguration, YZ (Z-Achse ]
- Schlittenausfithrung) Typ Hochprazisionsversion

[ Typ YZ Typ | [ Hub_ /" Y-Achse: 200-700mm Z-Achse: 100-500mm| | Zuladung ~” 27kg ~ 20.7kg|

lModeHspezitikaﬂon Serie Typ Enkoder-Typ g Y-Achshub + Optionen ga Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabelange g Kabelfiihrung

[CSA2-YCH- A - LNM - 50AQBL - T1 - 5L - SC "

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- " Hub in . Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen Enkoder- | jeigtung | Ste19Ung 4100 mm Schritten .ers.chwm; kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) digkeit (MM/S) | (Hinweis 1) |(mm) (Hinweis 2)
Y-Achse | ISA [ISPA] -LYM-A-400-20- sk * -T1 20 200 ~700 1~1000
ICSA2 [ICSPA2] -YGH-A- sk sk sk - % sk 5k B-T1-A-SC Absolut
Z-Achse [ISA [ISPA] -LZM-A-400-10- * = = -T1-B 10 100 ~ 500 1~500 +0.02
400 27 ~20.7
Y-Achse | ISA [ISPA] -LYM-A-400-20- & sk * -T1 20 200 ~ 700 1~1000 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -YGH-I- % % % - % % 3%k B-T1-A-SC Inkremental
Z-Achse |ISA [ISPA] -LZM-A-400-10- s =k s -T1-B 10 100 ~ 500 1~500

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, % 3 ¢ verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 3) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 213 Spiel (Hinweis 4) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B =13 |Standardausfithrung bei Z-Achse Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C >13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunkifahren L > 14 Kabellange (Hinw. 5) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fihrung mit Kugelkette RT =14

Zuladung - Beschleunigung (kg)

Z-Achshub (mm)

100 200 300 400 500
0.3 27.0 255 23.9 223 20.7
0.4 20.1 18.6 17.0 15.4 13.8
0.5 15.6 141 12.5 10.9 9.3
0.6
0.7
0.8
0.9
1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

A mm)] 450 | 200~ 500 | 600~ 700
Achse
Y-Achse - 1000
Z-Achse 500 | -

Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung

i Max. Anzah! " PR (0,3G). Der Antrieb kann mit Uber der i
Einzusetzende ansat)éuepggrer Kompatibler Progre_\mm- Posmqnler- Puls- Spannung Seite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:

Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Zuladung - Beschleunigung).

X X n (Hinweise 2, 3, 4) Die Angaben in Klammem gelten fur die ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutiinkremental ©) A AC100/230V 234 Achtung (Hinweis 5) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V - gemessen. Die Standardiangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutiinkremental O/0 O/- AC100/230V | -/226 sind ebenfalls moglich (2um Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog



|Selbststehendes Kabel (Code: SC)

Abmessungen *Bei Richtungwechsel des Referenzpunktes ist das Gerat an IAl zum Justieren zu geben.

8-M8, 20 tief
2-@8H10 Passung, 10 tief
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255 Y: HUB 123
Y: HUB+378
Abmessung L
Z-Hub \ Y-Hub 200 300 400 500 600 700
100 500 550 600 650 700 750
200 600 650 700 750 800 850
300 700 750 800 850 900 950
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYG
(Y-Achse mit Grundrahmen) Typ

ICSA2-G1JH

I P Az 1 H Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYG (Y-Achse mit \__ —a
- Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion 3 ’_—/’__"f‘
r.--'
[Typ XYG Typ | [[Hub /" x-Achse: 1000-2500mm Y-Achse: 500-700mm | [Zuladung ” 40kg | » \
~
| ModeHspezitikaﬂon Serie Typ Enkoder-Typ ga X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steverung g Kabelange ‘.'\_\
ICSA2-G1JH- A - 250AQLNM - 70AQBL - T1 - 5L - W
* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.
Modellspezifikationen
Motor- q Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen SULCERI leistung S 100 mm Schritten | digkeit (mm/s) kg genauigkeit
Typ W) (mm) (mm) (Hinweis 1) | (Hinweis 2) | (mm) (Hinweis 3)
X-Achse | ISA [ISPA] -LXUWX-A-400-20- # sk 3 -T1 400 1000 ~ 2500
ICSA2 [ICSPA2] -G1JH-A- sk s =k - 3k 3k 3k -T1-A-CT Absolut
Y-Achse | ISA [ISPA] -MXM-A-200-20- sk =k & -T1 200 500 ~ 700 +0.02
20 1~1000 40
X-Achse | ISA [ISPA] -LXUWX-1-400-20- s & % -T4 400 1000 ~ 2500 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -G1JH-I- 3k 3k 3k - 3k 3k 3k -T1-A-CT Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] -MXM--200-20- % % % -T1 200 500 ~ 700

* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3k s verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.

Allgemeine Parameter

Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ >13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 213 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor 213 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M [JL: Langenangabe
Referenzpunktfahren entgegenges. Seite NM 214 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT >14
Y-Achshub (mm) 500 600 700
03 40.0 40.0 40.0
0.4
0.5
0.6
0.7
0.8
0.9
1.0
s o 500 ~ 700 | 1000 ~ 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2500
X-Achse - 1000 950 830 740 650 590 540 300
Y-Achse 1000 - - - - - - - -
(Hinweis 1) aizximal.e Geschwind\gkeit.- mrt\}ijn in vom Hub. (Siehe Tabelle:
Eigiusetzende a'r\f:t)é'u/;rnggpgr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- ST e A (Hinweis 2) %;g;_gg%er'mﬁgﬂ;dﬂ?f” bez.iehe'? sich a“'u‘;i;':zr""bef"h'e“"ig“"?
euerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung ;i?:mg ngédsirhw,‘ eaﬁe‘; S:gf\ veringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V 234 Achtung | (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammen gelten fur die ISPA-Serien.
S'SEL__| 2 Achsen | Absotmienana | O 2 Acio0zaV | L okt i kelcokory
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 Ol/- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

ISPA/ICSPA Katalog

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.



|Kabelkette (Code: CT) |
.

Bei Rich hsel F-9 Bohrung, 15 Senkung, 1 tief 289 287
*Bei Richtungwechsel g -
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Y-Achse Abmessungen i “
H 500 600 700 4]
J 1069.7 1169.7 1269.7 T Ql o
K 786 886 986
L 807.5 907.5 1007.5 * Die Lieferung einer Einheit zum Kombinieren erfordert Detailansicht des Achsschlittens.
einen Rahmen. (Dieser ist separat zu bestellen.)
X-Achse Abmessungen
A 1014 1114 1214 1314 1414 1514 1614 1714 1814 1914 2014 2114 2214 2314 2414 2514
B 1590 1690 1790 1890 1990 2090 2190 2290 2390 2490 2590 2690 2790 2890 2990 3090
C 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200 200
D 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200 200
E 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 625
F 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20 20
G 1470 1570 1670 1770 1870 1970 2070 2170 2270 2370 2470 2570 2670 2770 2870 2970

ISPA/ICSPA Katalog
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Kartesische Roboter: X-Y 2-Achskonfiguration, XYG |
- (Z-Achse mit Grundrahmen) Typ \
I c s PA2 G ZJ H Kartesische Roboter: X-Z 2-Achskonfiguration, XZ (Z-Achse mit 77\__ -""::_ )
- Grundrahmen) Typ Hochprazisionsversion ' ‘f—“f‘

[Typ XYG Typ | [Hub_/ x-Achse: 1000-2500mm Y-Achse: 800-1200mm |  [Zuladung ” 40kg

IModeHspezifikation Serie Typ Enkoder-Typ g X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung g Kabelange g Kabelfihrung '\_
w‘t

ICSA2-G2JH- A - 250AQLNM - 120AQBL - T1 - 5L - CT

* Siehe Seite 51 fur weitere Modelleinzelheiten.

Modellspezifikationen

Motor- . Hub in Geschwin- | Zuladung | Pos.-Wiederhol-
Modell Achsen En!|<_oder— leistung Steigling 100 mm Schritten | digkeit (mm/s) kg genauigkeit
yp W (mm) (mm) (Hinweis 1) |(Hinweis 2) |(mm) (Hinweis 3)
X-Achse [ ISA [ISPA] -LXUWX-A-400-20- sk % % -T1 400 1000 ~ 2500
ICSA2 [ICSPA2] -G2JH-A- =k =k =k - 3k 3k 3k-T1-A-CT Absolut
Y-Achse| ISA [ISPA] MXMX-A-200-20- sk =k s -T1 200 800 ~ 1200 +0.02
20 1~1000 40
X-Achse | ISA [ISPA] -LXUWX-I-400-20- 3 # sk -T1 400 1000 ~ 2500 [+0.01]
ICSA2 [ICSPA2] -G2JH-|- 3 3k 3k - 3% % %-T1-A-CT Inkremental
Y-Achse | ISA [ISPA] MXMX-1-200-20- % # sk -T1 200 800 ~ 1200
* Erklarungen fur oben aufgefuhrte Modellbezeichnungen, 3 s % verfugbare Hub Optionen (Hub ist in Zentimeter deklariert) und A Kabellange.
Allgemeine Parameter
Name Code Seite Bemerkungen Antrieb (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
AQ-Dauerschmierung AQ 13 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B 213 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep-Sensor C > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Endschalter Referenzpunktfahren L > 14 Kabellange (Hinw. 6) | 3L: 3 m, 5L: 5 M OL: Langenangabe
Referenzpunkifahren entgegenges. Seite NM > 14 Kabelfuhrung CT: Kabelkette
Fuhrung mit Kugelkette RT 214

Zuladung - Beschleunigung (kg)
Y-Achshub (mm)

Beschleuniqung
0.3 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0

800 900 1000 1100 1200

0.4

0.5

0.6

0.7

0.8

0.9

1.0

Maximale Geschwindigkeit - Hub (mm/s)

Hub (mm)

800 ~ 1200 | 1000 ~ 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2500
Achse
X-Achse - 1000 950 830 740 650 590 540 300
Y-Achse 1000 - - - - - - - -
Einzusetzende Steuerungen (Hinweis 1) Die Maxi indigkeit variiert in Abha vom Hub. (Siehe Tabelle:
Maximale Geschwindigkeit - Hub.)
N Max. Anzah! (Hinweis 2) Die angegebenen Zuladungen beziehen sich auf die Nennbeschleunigung
Einzusetzende atx- "ga Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- S Sei (0,3G). Der Antrieb kann mit uber der i
Steuerung ansAeLrl]er arer Enkodertyp betrieb betrieb steuerung [P eite verfahren werden, aber dabei verringert sich die Zuladung (Siehe Tabelle:
HIISAT Zuladung - Beschleunigung).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental @) A AC100/230V 234 Achtung E:inwe\se ?DA 5& [ﬁeuAngabendin K\arxmer}:‘ ggilen {Urfie)\(S/l:Ah-SeEen. s
- inweis 6) Die Kabellange wird vom AnschluBkasten der X-Achse bis zur Steuerung
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental o A AC100/230V - gemessen. Die Standardlangen sind 3 und 5 m. Andere Langen bis zu 20 m sind
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental Q/0 Q- AC100/230V | -/226 ebenfalls moglich (zum Beispiel 10L=10 m).

* Siehe Seite 49 fur weitere Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog



'Kabelkette (Code: CT)

Abmessungen B
F-9 Bohrung, 15 Senkung, 1 tief 289 A (X: HUB) 287
*Bei Richtungwechsel 2-@8H10 Passung (Unterseite) \ |. 65. 200 C D E 400 E D C 200 175
des Referenz- 239.8 - L T T
punktes ist das ol |E I | s iy H 1]
Gerat an 1Al 52— — 4'; o ‘\“ B;@ N ki == &
zum Justieren ¥ T o 1 ‘ + +
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o 60, 200 C D E 400 E 0 60
2-@6H10 Passung (Unt G 115
F-7 Bohrung, 11 Senkung,
1 tief
(Creep sensor,
+ 12 Referenzpunkt LS)
i
4-M8, 20 tief L wl©
K
Y-Achse Abmessungen 6] 3 s
b 800 900 1000 1ii0g 1200 2-08H10 Passung, 10 tief H| @
J 1380.7 1480.7 1580.7 1680.7 1780.7 &
K 1097 1197 1297 1397 1497 4-M8, 20 tief
L 1203.5 1303.5 1403.5 1503.5 1603.5 *Die Lieferung einer Einheit zum Kombinieren erfordert : T &
einen Rahmen. (Dieser ist separat zu bestellen.)
Detailansicht des Achsschlittens.
X-Achse Abmessungen
A 1014 1114 1214 1314 1414 1514 1614 1714 1814 1914 2014 2114 2214 2314 2414 2514
B 1590 1690 1790 1890 1990 2090 2190 2290 2390 2490 2590 2690 2790 2890 2990 3090
C 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200 200
D 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200 200
E 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 625
& 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20 20
G 1470 1570 1670 1770 1870 1970 2070 2170 2270 2370 2470 2570 2670 2770 2870 2970
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Ihr Partner fur lAl-Produkte,
Planung und Beratung:

I\ Schiliiter
B Automation,

Schliter

Automation und Sensorik GmbH
Postfach 20

D-79675 Schonau
Friedrichstrasse 21

D-79677 Schoénau

Tel.: 07673-91828-0

Fax: 07673-91828-50
Hotline: 0180-2-LINEAR (6 ct./Anruf)
Email: info@schlueter-automation.de

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

Dieser Prospekt wurde Ihnen Gberreicht durch:

Anderungen der technischen Daten sowie Irrtum behalten wir uns vor.
1Al, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, i ™ und das i ™.Logo sind Marken oder Produktnamen der IAl-Corporation oder ihrer T

in USA oder D



