I c s A3_ B A M B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B A M B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-hchsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_xvB + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub_”"X-Achse: 100-600mm Y-Acs: 100-400mm Z4Achse: 100-300mn | [ Zuladung 713 kg - 1.7 kg

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp @X-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabellange g Kabelfuihrung

@Beisie) (0B A - 60AQL - 40AL - 30BL T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

5 5 Erklarung des Modellcodes
SERCCenye kgﬁ?gcggtsion Z-AC(let)emyp ezt Nummer ; Parameter Spezifikation
H X-Achshub 10: 1?0 mm
1 M (Hinweis1) 60 : 600 mm
L Y-Achshub 10100 mm
H (Hinweis1) 40 : 400 mm
2 M 10:100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BA2MB1L-A-[D]-[@]-[G]-B-T1-[@] (ZHf‘,,CVCZf‘Sﬂ? 30300 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BA3BMB1H-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
g e e
H ICSA3 [ICSPA3] -BA4MB1H-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse|  SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA [ICSPA3] -BA4MB1M-A- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [ICSPAS] -BA4MB1 |_.A.. _B.T1_ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BA1MB1H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BA1MB1M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BA1MB1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Riﬁgpﬁﬁgiﬁﬁﬁsi o rahrocen ?)d;igr?;:ii"nZ::;ﬁgb:E:Li"eg.-eF?:i"nge?\?;;:r
H ICSA3 [ICSPA3] -BA2MB1H-I-[@]-[2]-[6]-B-T1-[@] BEZeerTung Code Seite
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BA2MB1M:| AQ-Dauerschmierung AQ 13
Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BA2MB1L-I- Bremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BA3MB1H-I-[@]- Greep Sensor c 13
8 M ICSAS [ICSPAS] -BASMBIM-| Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSA3 [ICSPAS] -BA3MBIL-I-[T]-[@] B-11-[@] Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA [ICSPA3] -BA4MB1H-1-[0]- Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BA4MB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BA4MB1L-I-[@]-[@]-[®]-B-T1-[@]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

Konfiguration A"gemeine Parameter * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
 XY-Achs- XY-Achs- M N . -
HL_konfiguration 1 konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert
i i ntgegengesetzt zu 1
i (R (entgegengesetzi 2 1), Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

. (Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 8 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung [ 60 W / 8 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[ konfiguration 3
1" (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installert)
L _(Arbeitsbereich)

I
T
konfiguration 4 Hi]
entgegengesetzt zu 3) ! .
((Arbeitsbereich)) 1 Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

f——————

AChsenkonﬁguraﬁon * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach: ISA[ISPA]-SXM-[J-60-8-(Hub)-T1 A
chse SAISPAL-S 60-8-(Hub) 15 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[1-60-8-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CI der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BACIMB1[]

Jajoqoisyoeuly

HEBACMB1H HEBACMB1M HEBACMB1L
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub

100 | 200 | a00 400 100 [ 200 | s00 400 100 200 300 400
o | 100 3.0 2.9 o | 100 6.0 2.9 o | 100 13.0 114 | 69 2.9
2 2 2
[72] [72] [}
5 200 3.0 23 S 200 6.0 2.3 = 200 12.4 10.8 6.3 2.3
< < <
NI 300 3.0 1.7 N 300 6.0 | 5.7 1.7 N1 300 11.8 10.2 5.7 1.7

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

HEBALCMB1H HEBACIMB1M HEBACIMB1L
Hub Hub Hub
100 [ 200 | 300 | 400 | 500 | e00 100 | 200 | 300 | 400 [ 500 | e00 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600
X-Achse 400 X-Achse| 400 X-Achse| 400
Y-Achse 400 - - Y-Achse 400 - - Y-Achse 400 - -
Z-Achse 800 | - - - ZAchse 400 | - - - ZAchse 200 | - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. 49 X:HUB+244.5
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* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. =i i
Lo P Py
8 ﬁfi*i*ifi%*ii*
2-g6H10 Passung = kil i
7 Botnng. 1 Sekung. 1t (ks | ‘ ‘ |
50 A BX200P 50
-Hu 5 -Hu
X-Hub 100 200 300 400 00 600 Y-Hub 100 200 300 400
L1 (500) (550) (600) (650) (700) (750) | L2 | 90y [ (40) | 690) | (740) |
A 151 251 151 251 151 251
B 0 0 1 1 2 2
G 4 4 6 6 8 8
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I c s A3 - B B H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B B H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ " x1B + Festst. Z-Achsengrundr. | [ Hub_” X-Achse: 200-800mm Y-Actse: 100-400mm Z4Achse: 100-300mn | [ Zuladung 7.1 kg ~ 3kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung g Kabellange g Kabelfihrung

(Beisie) (0B A - 70AQL T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
s : Z-Achsentyp
E0KooelyD) konfl(gt;l;atlon (*2) HeeGl Nummer Parameter Spezifikation
H X-Achshub 20200 mm
1 M (Hinweis1) 80 : 800 mm
L V-Achshub 10: 100 mm
-Achshu ~
H (Hinweis1) 40 : 400 mm
2 M
10:100 mm
Z-Achshub
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BB2HB1L-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 30 300
N mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BB3HB1H-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[©]
3 M Kabellange 3L:3m
C (Hinweis 2) 5L:5m
H ICSA3 [ICSPA3] -BB4HB1H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
M ICSA3 [ICSPA3] -BB4HB1M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6]
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4HB1 |_.A_ _B.T1_ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BB1HB1H-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BB1HB1M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
L ICSA3 [ICSPA3] -BB1HB1 L-I-— -B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
H ICSA3 [ICSPA3] -BB2HB1H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] ErEEiTTG Code Seite
2
M ICSAS [ICSPAS] -BB2HB1M-1-[] AQ-Dauerschmierung AQ 13
L ICSA3 [ICSPA3] -BB2HB1L-I-[®]-[2]-[@]-B-T1-[@]-[6)
Inkremental CSAS [ICSPAS] Bremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BB3HB1H-I- Creep Sensor c 13
3 K N
M ICSAS [ICSPAS] -BB3HB1M-| Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSA3 [ICSPA3) -BB3HB1L-I-[0]-[2] BT1-[@ Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BB4HB1H-I-[@] Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BB4HB1M-I-[@]-[@]-[G]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4HB1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

A"gemeine Parameter *[ 1 gilt fur die Hochpréazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I

[ XY-Achs-

: konfiguration 1
1 )
|

(Arbeitsbereich

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

1
XY-Achs- ! - R .
B konfiguration 2 | Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (entgegengesetzt zu 1)! : . .
I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 16 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[ konfiguration 3
1" (Y-Achse auf entgegen-

| Qesetzter Seite installert
L _(Arbeitsbereich)

1
-
konfiguration 4 Nl
entgegengesetzt 2u 3)! n
((Arbeitsbereich) ): Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[1-60-16-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BBLIHBIC]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HMBBIHB1H HMBBIHB1M HMBBIHBIL
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 | 200 | 300 400 100 200 | 300 400
o 100 3.0 ey 100 6.0 59 ey 100 71 6.9 6.2
2 2 2
[72] [%} [2]
§ 200 3.0 § 200 6.0 5.3 § 200 6.1 5.9 5.2
N 300 3.0 N1 300 56 | 54 47 N1 300 5.6 5.4 47
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HWBBLIHB1H HEBBLIHB1M WBBHB1L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| — 1000 795 X-Achse| — 1000 795 X-Achse| — 1000 795
Y-Achse 800 - - - - Y-Achse| 800 - - - - Y-Achse| 800 - - - -
Z-Achse 800 | - - - - - Z-Achse| 400 | - - - - - Z-Achse| 200 | - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
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* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an Al zur Einstellung zu schicken. [ i
Y Y & & & \
.Q 47%———————————%—7—
P f«» K % %
2-08H10 Passung ‘ B o ‘ ‘
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) 50 X200 50
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ Y-Huo 100 200 | 300 [ 400 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) L2 | (600) | (650) | (700) | (750) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
C 6 6 8 8 10 10 12
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-BBL_IMB1
ICSPA3-BB[_IMB1

| Typ XYB + Festst. Z-Achsengrundr. | | Hub

XeAchse: 200-800mm Y-Achse: 100-400mm ZAchse: 100-300mm | [ Zuladung 14 kg - 3kg |

M Modellspezifikation [

X-Achshub + Optionen

70AQL -

Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen

40AQL - 30BL

Einzusetzende Steuerung

m - 5

Kabellange wKabelfuhrung

-5C-SC

Typ g Enkodertyp
(Boispie) (S0 BI A -

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

A o Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp kg\g??;‘igtsion Z-Ac(rlszt)entyp Modell Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPAG] -BBTMB1H-A- X-Achshub 20:200mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB1M-A (Hinweis1) 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB1L-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] V-Achshub 10:100mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB1H-A-[D] (Hinweis1) 40 : 400 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB1M-A-[0]-[@]-[3]-B-T1-[@] 2 Achshub 10: 100 mm
Absolut ; ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB1L-A-[T]-[@]-[G]-B-T1-[@] (Hinweis1) 30300 mm
o [ s SE
L ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB1L-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
H ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB1H-A-[D]-[2]-[0]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPAS] -BB4MB1M-A- @] -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [|CSPA3] -BB4MB1 |_.A._ _B.T1_ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB1H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB1L-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] RSAS%”;‘;’SSRQE’S{“? ooty nodpeugﬁ;:ii?]zzllgI:Qb'—;:jiglcé;\negreg;wéi?;;:r
H ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB1H-I-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@] ] Code Seite
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] AQ-Dauerschmierung AQ 13
Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1 Bremse 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB1H-I-[@] B-T1 Creep Sensor 13
8 M ICSA3 [ICSPA3)] -BBIMB1M-I-[3]-[2] BT Endschalter Referenzfahrt 14
L ICSA3 [ICSPA3] -BBIMB1L-I-[T] [@]-B-T1 Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB1H-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] Fuhrung mit Kugelkette AT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[6)]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

A"gemeine Parameter * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

:— ————————————— i Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

XY-Achs- XY-Achs- ! "

: konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

| (Arbeitsbereich) (entgegengesetztzu 1), al: i i

 (reseEe ) | (Areisbercich) | Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

1 X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 8 mm
Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[ konfiguration 3
1 (Y-Achse auf entgegen-

| Qesetzter Seite instaliert)
. [(Arbeitsbereich)

konfiquration 4 M
(entgegengesetzt zu 3) :
(Arbeitsbereich) |

P —————

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[J-100-10-(Hub)-T1 A
chse SAUSPAI 00-10-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[-60-8-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuhrten Modellbezeichnungen wird in [J der Enkodertyp A (absolut) oder | (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BBOIMBI1[]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HEBBLIMB1H HBBLIMB1M HBBLIMBI1L
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 | 200 | 300 [ 400 100 | 200 | 300 [ 400
o 100 3.0 o 100 6.0 o | 100 14.0
=3 =3 =3
< < <
[72] [%} [72]
§ 200 3.0 § 200 6.0 § 200 14.0
N1 300 3.0 N1 300 6.0 N 300 14.0
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBBLOIMB1H EBBLIMB1M EBBLIMB1L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| — 500 480 | 380 X-Achse| - 500 480 | 380
Y-Achse 400 - - - - Y-Achsg| 400 - - - - Y-Achse| 400 - - - -
Z-Achse 800 | - - - - - Z-Achse 400 | - - - - - Z-Achse 200 | - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. 23 X:HUB+293.5
. +. .
Z:HUB+270 [+ + =
58.5 Z:HUB 9 __1215 3 ﬂ @m
170 ud 4 LA
i R
_ g [ 5
52 T e = o 8 s
2 g \\\\ e
22 \ d g
g8 ?"E ' S 4
0§ / e
S8 ] iiiiiziziiédivdid AN O
<8 — 8 = i
*H == 4 % 2
S gd | 7 i
Y 7y [ I 9§ 8s /
. [ — + / > o a ol I
e F |
EnT —\ > T O
‘ 4-M6 20 tief g / oL % I
| 35 (?5 o 2-@6H10 Passung, 10 tief / ‘
N _2-06H10 Passung, 10 tief
\ _— /M////M////M/////M/ |
| IS L
‘ 142 !40 1345
| X:HUB 316.5
‘ X:HUB+316.5
148
193 59
381.5 E
L2 g g
L1 o5
o
N
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. (= —
Y @ & & &
O P N A S
R B 74’ ¢
F «:» i i %
2-@8H10 Passung 0 ‘ Bx200° ‘ 50. ‘
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Rickseite) 5 X
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ Y-Hub 100 | 200 [ 300 [ 400 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) | L2 600) | (650) | (700) [ (750) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
G 6 6 8 8 10 10 12
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I c s A3 - B B M Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B B M B 2 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ_ %18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [ Hub_” X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-400mn Z4Achse: 100-400mn | [Zuladung 159 kg - 35 k]

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen @ Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung g Kabellange g Kabelfihrung

(Beisie) (o0 BN A - 70AOL T - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

5 5 Erklarung des Modellcodes
E0KooelyD) k(ﬁ\ﬁg?ﬁgtsion Z-AC(IIZ?ntyp HeeGl Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPAS] -BB1MB2H-A-[] B-T1 X-Achshub 20200 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB2M-A-[@] B-T1 (Hinweis1) 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB2L-A-[@]-[@]-[3)]-B-T1- V-Achshub 10: 100 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB2H-A-[D]-[2)]-[3]-B-T1-[@]-[6] (Hinweis1) 40 - 400 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB2M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@)]-[6] 10: 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB2L-A-[@]-[@]-[]-B-T1-[@] (ZH',G;,CWh:,hSl:l; 40+ 400 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB2H-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB2M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@)] m:ﬂﬁzﬁg g::gm
L ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB2L-A-[D]-[@]-[@]-B-T1- )
H ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB2H-A-[D]-[2)]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 " A3 [0SPAS) -BBaMBzMA D [ @ 511 Kabelfuhrung | CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [|CSPA3] _BB4MBZ|__A_ _B_T1 _ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB2H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@)]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BB1MB2M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-
L ICSA3 [ICSPAS] -BB1MB2L-I-[@-[@]-[@]-B-T1-[@] E\’Eﬂipﬁﬁg"iﬁﬁ‘n’;’ﬁ ol rabroren ?)dpeligr?;r?ii?]zgllgﬁgbztjits)linegre;:inh%i'g;:r
H ICSA3 [ICSPAS] -BB2MB2H-I-[@]-[@)]-[3]-B-T1-[@] ErEEiTTG Code Seite
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB2M-I-[@] [@]-B-T1- AQ-Dauerschmierung AQ 13
nkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BB2MB2L-I-[@]- Eremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB2H:-| Creep Sensor p 3
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BB3MB2M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1- Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSAS [ICSPAS] -BBSMB2L-I- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSAS [ICSPAS] -BBAMB2H-| Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB2M-I-[@-[@]-[@]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4MB2L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.
*[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]
__________________ i Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

1
XY-Achs- ! - R .
B konfiguration 2 | Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (entgegengesetzt zu 1)! : . .
I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

I

[ XY-Achs-

: konfiguration 1
1 )
|

(Arbeitsbereich

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 8 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

[ konfiguration 3
1" (Y-Achse auf entgegen-

| Qesetzter Seite installert
L _(Arbeitsbereich)

1
P
konfiguration 4 Nl
entgegengesetzt zu3) ! n
((Arbeitsbereich)) 1 Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[1-60-8-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISALISPAI-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -BBOIMB2[]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HEBBLIMB2H HBBLIMB2M HBBLIMB2L
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 | 200 | 300 [ 400 100 | 200 | 300 400
5 100 35 g 100 9.0 g | 100 15.9 12.7
< < <
% 200 35 % 200 9.0 % 200 146 11.4
E 300 35 f‘ 300 9.0 E 300 13.8 10.6
400 35 400 9.0 400 12.8 9.6
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBBLIMB2H EBBLIMB2M EBBLIMB2L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| — 500 480 | 380 X-Achse| - 500 480 | 380
Y-Achse 400 - - - - Y-Achse 400 - - - - Y-Achse 400 - - - -
ZAchse 1000 [-1-1-1-1- ZAchse 500 [-1-1-1-1- ZAchse 250 [-[-T-1-1-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+320.5 A X:HUB+293.5
7, Z:HUB 120
126 o
N =N
59 L - ?
O c H
25 e N g
85I I ‘5 ) . ! g
o35 | ]
2o |
*& aatl|iih = 3 3
T [ B ¥ A
T & T & 8 bl cdcdz
S — O A~ — = ? ]
¢ | T S | QT %
~— =) ~ o
+ : p—— z 9 / 54
—= e | 7 g2
355 |_4-M8 20 tief Im 3 g
28] 70 25 4-M6 20 tief > 2 § N
15l 00 1T 15 -08H10 Passung, 10 tief 3 % gs
| %% o E‘:_’
| o ‘ u
‘ X:HUB | 339.5
: X:HUB+339.5
148
193
3755
L1 xg:ﬂ
L2 cx
#
o
85
(SX)
ag
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position 1=
ist der Antrieb an |Al zur Einstellung zu schicken.
e @ @ S S
g - - —— - —— -
Zii T T L L
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite] 50 A Bx200P ‘ 50‘
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 [ 300 [ 400 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) L2 | ®00) | (650) [ (700) | (750) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
C 6 6 8 8 10 10 12
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I c s A3 - B c H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[TYP_ %18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub_”"X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-600mn Z4Achse: 100-400mm | [Zuladung ”” 14 kg ~ 3kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Encodertyp gX-Achshub + Optionen @ Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung g Kabellange g Kabelfilhrung

(Beispie) (S0 -W- A - 70AQL 40 T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
s : Z-Achsentyp
E0KooelyD) konfl(gt;l;atlon (*2) HeeGl Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB1H-A-[0]-[@]-[8]-B-T1-[@ X-Achshub 20200 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB1M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] (Hinweis1) 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB1L-A-[@]-[@]-[G]-B-T1-[@] 10:100 mm
Y-Achshub _
H ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB1H-A-[]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] (Hinweis1) 50 : 500 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB1M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] 2 Achshub 10 : 100 mm
-Achshul
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB1L-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 0 450
N mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB1H-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB1M-A-[@]-[@]-[®]-B-T1-[@] :ﬁbe”?"g; g:: : g m
inwelis om
L ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB1L-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB1H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[G] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPA] -BCAHB1 M-A- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB1 L_A_ _B_T1 _ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB1H-I-[@) B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB1M-I
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB1L-I- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
H ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB1H-I Bezeichnung Code Seite
2
M ICSA [ICSPA3] -BC2HB1M-I-[d] AQ-Dauerschmierung AQ 13
L ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB1L-I-[@)]-[@]-[G]-B-T1-[@]-[E]
Inkremental Bremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB1H-I-[]-[@]-[G]-B-T1-[@)]-[6] Creep Sensor p 3
3 K iR
M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB1M-I Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSAS [ICSPAS] -BCSHBIL-I- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB1 H-I-- Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB1 M-I-
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB1L-I-
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.
K nfiguration A"gemeine Parameter *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! { ] Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
= = u o

Hl konfiguration 1 ) konfiguration 2 i Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -
o L_<é'b_eilslzeiei£hl_: Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[ konfiguration 3

1
=
konfiguration 4 Hi]

L |

I

(Y-Achse auf enigegen- (entgegengesetzt 2u 3) | n
i gji\eizt;eernssegeelrn;riacllﬁ)ri) (Arbeitsbereich) | Einzusetzende Steuerung
L2 E el —————————

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 19 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[-100-20-(Hube)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BCIHB10]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBCOHB1H HBCOHB1M WBCIHB1L
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 [ 500
g 100 3.0 3 100 6.0 ] 100 14.0 13.5
< < <
% 200 3.0 % 200 6.0 % 200 14.0 12.9
E 300 3.0 f‘ 300 6.0 E 300 14.0 12.3
400 3.0 400 6.0 400 13.5 11.7
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
WBCOHB1H EBCOHB1M WBCLIHB1L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 1000 795 X-Achse| — 1000 795 X-Achse| — 1000 795
Y-Achse 1000 - - - Y-Achse 1000 - - - Y-Achse 1000 - - -
7.Achse 800 [-1-[-1- ZAchse 400 [--1-1- ZAchse 200 [-[-1-1-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. XHUB+307,5
Z:HUB+270 o
58.5 Z:HUB 90 __1215 = ﬂ
192
- ° H
(=] - g - = -
H \\ 3
aQ — \
g5 g ) 8 °
S5 ) - :
82| | dl—— = i/
L [ /
‘ = D) 7 52
& 7 S Y EZ / cx
- I E =) I 25
+ L N . g8
I T LMD I
I . 7 ok |
35las 4-M6 20 tief / N /
10/ 70 J110 2-06H10 Passung, 10 tief / ‘
| / i
| / / | | ‘
| 77722772,
=y |
| S i
| X:HUB+345.5
i
L 170 .
230 g3
4035 g %
L1 § g
L2 5 19
=2
NE
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position _
ist der Antrieb an IAI zur Einstellung zu schicken. [
Ce & & & &
9[7%*7*7*7*7*7% n
7 «:» il i kid
2:08H10 Passung /7 | Bx200° |50]
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) | L2 | 630) | 680) | (730) | (780) [ (830) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
C 6 6 8 8 10 10 12
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-BCL_|HB2
ICSPA3-BCL_IHB2

| Typ XYB + Festst. Z-Achsengrundr.l | Hub

X-as: 200-800mm Y-axis: 100-500mm Zaxis: 100-400mm | | Zuladung 107 kg ~ 35 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen g Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfiihrung

(Beispie) (- A 70A0L 40 T - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

5 5 Erklarung des Modellcodes
E0KooelyD) k(ﬁ\ﬁg?ﬁgtsion Z-AC(IIZ?ntyp HeeGl Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB2H-A-[D]-[2]-[@]-8-T1-[@] X-Achshub 20200 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB2M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB2L-A-[0]-[@]-[6]-B-T1-[@] V-Achshub 10: 100 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB2H-A-[0]-[2]-[6]-B-T1-[@]-[6] (Hinweis1) 50 - 500 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB2M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB2L-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] (ZH',G;,CWh:,hSl:l; 40+ 400 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB2H-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB2M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] m:ﬂggg gtgm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB2L-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] )
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB2H-A-[0]-[@]-[3]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB2M-A- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [ICSPA3] _BC4HBQL_A_ _B_T1_ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPAS] -BC1HB2H-I-[@] B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB2M-I-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB2L-I- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
H ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB2H-| ErEEiTTG Code Seite
2 M ICSA3 [ICSPAS] -BC2HB2M-I-[@] 'AQ-Dauerschmierung AQ 13
Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB2L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] Bromee 5 3
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB2H-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] Creep Sensor 3
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB2M-I-[@] -B-T1-[@]-[6] Endschalter Referenzfahrt 14
L ICSAS [ICSPAS] -BC3HB2L-I- @l-[6]-8-71-[6]- . Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB2H | Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB2M-I-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB2L-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[8]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

Konfiguration Allgemeine Parameter * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

XY-Achs-
konfiguration 1

Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1
XY-Achs- M
B konfiguration 2 !

(Arbeitsbereich)

1 (entgegengesetzt zu 1),

! _(Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen

Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

XY-Achs-
[l konfiguration 3

1
=
konfiguration 4 Hi]

L |

!
(Y-Achse auf entgegen- (entgegengesetzt zu 3) 1
fAeisherechy isbereich) |
‘i(A_rb_en_sb_er_e.gh)_) (Arbeitsbereich) | Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach: ISA[ISPA]-MXM-[J-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 19 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -BCIHB20]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBC[HB2H WBCOHB2M WBCLIHB2L
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 [ 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 [ 500
g | 100 35 g | 100 9.0 g | 100 107 9.4
g 200 3.5 g 200 9.0 8.4 g 200 9.7 8.4
E 300 35 f‘ 300 8.6 7.3 E 300 8.6 7.3
400 35 400 76 6.3 400 76 6.3
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
EBCHB2H EBCIHB2M HWBCOHB2L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 1000 795 X-Achse| — 1000 795 X-Achse| — 1000 795
Y-Achse 1000 - - - Y-Achse| 1000 - - - Y-Achse| 1000 - - -
ZAchse 1000 [-1-[-1- ZAchse 500 [--1-1- ZAchse 250 [-[-1-1-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
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* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAI zur Einstellung zu schicken.

— & @ @ & &
Rt - = —— 4
F = = = =
2-08H10 Passung //SQ‘ A ] Bx200P |50/
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) L2 | 630) | 680) | (730) | (780) [ (830) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
G 6 6 8 8 10 10 12
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I c S A3 - B c H B3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c H B Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ /%18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub_ " X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-600mn Z:Achse: 100-400mm | [ Zuladung 0.7 kg - 6.3 k]

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (H0-HM- A - 70AQL - 40AOL - 30BL - TI - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
H X-Achshub 20200 mm
1 (Hinweis1) .
M 80 : 800 mm
5 H Y-Achshub 10:100 mm
-Achshu -
M (Hinweis1) 50 : 500 mm
Absolut :
H .
3 Z-Achshub 10100 mm
M (Hinweis1) 0
0 : 400 mm
4 H
M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB3M-A-[@] B-T1 ﬁbe”?"gz'v; gt : g m
inweis :5m
) H ICSA3 [ICSPA3] -BC1HB3H-I B-T1-[@]
M ICSA3 [ICSPAS] -BC1HB3M-I-[@]-[€]-[6]-B-T1-[@] Y-Achse/z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
Kabelfuh CT-CT : Kabelkett
) H ICSA3 [ICSPA3] -BC2HB3H-I-[@]-[2]-[8]-B-T1-[@] abelfuhrung apeletie
Inkremental M ICSA3 [ICSPAS] -BC2HB3M-I-[@] @]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s H ICSA3 [ICSPA3] -BC3HB3H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
M ICSA3 [ICSPAS] -BC3HB3M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
4 H ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB3H-I— -B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HB3M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6] EreraE Code Seite
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. .
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit kbnnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

XY-Achs-
konfiguration 1

(Arbeitsbereich)

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

1
1
1 Fuhrung Im Grundrahmen integriert

XY-Achs-

hi_konfiguration 2
1 (entgegengesetzt zu 1):
| (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

_________ X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

M
konfiguration 4 Ml
(entgegengesetzt zu 3) :

(Arbeitsbereich) Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 19 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPAI-MXM-U-200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BCIHB30]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

MBC[JHB3H WBCOHB3M
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 | s00 100 | 200 | 300 | 400 | 500
g | 10 9.0 g | 100 10.7 9.4
g 200 9.0 8.4 g 200 9.7 8.4
< |00 8.6 7.3 < | 800 8.6 7.3
400 76 6.3 400 7.6 6.3
HEBC[HB3H WBC[IHB3M
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 1000 795 X-Achse| — 1000 795
Y-Achse 1000 - - - Y-Achse 1000 - - -
Z-Achse 1000 | - - - - Z-Achse! 500 | - - - -

Abmessungen * Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
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* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position _
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. 1= t
e r ry S S
Qi —— 4
7 kil kil il il
2-g8H10 Passung SQ‘ A ‘ Bx200° 5o
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) | L2 | 630) | 680) | (730) | (780) [ (830) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
© 6 6 8 8 10 10 12
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I c s A3 - B c M B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c M B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ " X1B + Festst. Z-Achsengrundr. | [[HUb_ " X-Achse: 200-800mm Y-Actse: 100-600mn Z4Actse: 100-400mm | [Zuladung ”” 14 kg - 3kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) (o0 B A - 70AQL 40AQL 3BL - T - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

5 5 Erklarung des Modellcodes
SRR kgﬁ?gcggtsion Z-AC(let)emyp ekl Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB1H-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] X-Achshub 20200 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB1M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] (Hinweis1) 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB1L-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] V-Achshub 10 : 100 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB1H-A-[@]-[2]-[®]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50 : 500 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB1M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] 7 Achshub 10: 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB1L-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 40 400 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB1H-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6)]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB1M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] m:ﬂggg g:: : g m
L ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] i
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB1H-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB1M-A- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB1 |_.A_ .B_T1 _ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPAS] -BC1MB1H-I-[@] B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB1M-I-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB1L-| s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
H ICSA3 [ICSPAS] -BC2MB1H-I-[@] Bezetring Code Seite
2 M ICSAB [ICSPA3] -BC2MB1M-I-[O)] AQ-Dauerschmierung AQ 13
Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB1L-I-[@]-[2]-[®]-B-T1-[@] Bromee 5 3
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB1H-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] Creep Sensor P 3
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB1M-I-[@] -B-11-[@] Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSAS [ICSPAS] -BC3MBIL-I- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSAS [ICSPA3] -BC4MB1H-I-[0] Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB1M-I-[@]-[2]
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB1L-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@]
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.
*[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

XY-Achs-
konfiguration 1

(Arbeitsbereich)

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

1
1
1 Fuhrung Im Grundrahmen integriert

XY-Achs-

hi_konfiguration 2
1 (entgegengesetzt zu 1):
| (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

_________ X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3

]
konfiguration 4 M|

L |

I
(Y-Achse auf engegen- entgegengesetzt 2u 3) ! n
:lgjsAe:gg“Ssegeelpgﬁllﬁ)ri) ((Arbeitsbereich)) 1 Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-10-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BCOOMBI0]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBCLIMB1H WBCOMB1M WBCLIMB1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub
100 | 200 | 300 | 400 [ 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500
S | 100 3.0 S| 100 6.0 S | 100 14.0 135
= < = 14.0 12.9
5 200 3.0 B | 200 6.0 g | 20 . -
g | 300 3.0 2 300 6.0 2| 300 14.0 12.3
N1 400 3.0 N1 400 6.0 N 400 135 11.7
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
EBCCMB1H EBCLIMB1M EBCOMB1L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| - 500 480 | 380
Y-Achse 500 - - - Y-Achse 500 - - - Y-Achse 500 - - -
Z-Achse 800 | - - - - Z-Achse! 400 | - - - - Z-Achse 200 | - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. X:HUB+293,5
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* Die Konfigurati

ionsposition in der Abbildung ist die

Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position

ist der Antrieb an |Al zur Einstellung zu schicken. L’g
C e & ) ® ®
=]
7 = = = b
2-08H10 Passung g T o | BX200° | 50]
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) | L2 | 630) | 680) | (730) | (780) [ (830) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
G 6 6 8 8 10 10 12
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I c s A3 - B c M Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c M B 2 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ 7 x1B + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub_” X-Achse: 200-800mm Y-Actse: 100-600mn Z4Actse: 100-400mm | [ Zuladung 19 kg - 35 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) (00 A - 70AQL 40AQL 3BL - T - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

3 N Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp kgﬁ?gcggtsion Z-AC(let)emyp Slece Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB2H-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] X-Achshub 20200 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB2M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB2L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] V-Achshub 10 : 100 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB2H-A-[0]-[@]-[@]-B-T1-[@)] (Hinweis1) 50 - 500 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB2M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] 2 Achshub 10 : 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB2L-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] (Hinweis1) 40+ 400 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB2H-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB2M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] m:ﬂggg g:: : g m
L ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB2L-A-[@]-[2]-[G]-B-T1-[@] )
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB2H-A-[D]-[2]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPAS] -BC4MBZM-A-- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [|CSPA3] _BC4M32|_.A._ .B_T1 _ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPAS] -BC1MB2H-I-[@] B-T1-[@)]
1 ”
] T e e e
H Bezeichnung Code Seite
2 M AQ-Dauerschmierung AQ 13
nkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB2L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@)] Eremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB2H-I-[@]-[@]-[3)]-B-T1-[@] Creep Sensor P 3
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB2M-I-[@] &]-B-T1-[@] Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSA3 [ICSPA3) -BCaMB2L-I-[0]-[2]-[6]-8-T1-[6] Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB2H-I-[0] Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4AMB2M-I-[@)]
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB2L-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@]
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.
*[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

[} konfiguration 3

]
konfiguration 4 M|

L |

I
(Y-Achse auf engegen- entgegengesetzt 2u 3) ! n
:lgjsAe:gg“Ssegeelpgﬁllﬁ)ri) ((Arbeitsbereich)) 1 Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-10-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISALISPAI-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -BCOIMB20]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBCLIMB2H EBCOMB2M WBCLIMB2L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub
100 | 200 | 300 | 400 [500 100 | 200 | 300 [ 400 [ 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500
2| 100 35 S| 100 9.0 2| 100 | 190|185 | 175 | 125 | 94
g} 200 3.5 % 200 9.0 8.4 % 200 18.5 17.5 16.5 11.5 8.4
S | 300 35 2| a0 9.0 7.3 S| 300 | 174|164 | 154 | 104 | 73
N 400 35 N 400 2.0 6.3 N [T400 | 164 | 154 | 144 | 94 | 63
EBCLIMB2H EBCLIMB2M EBCLOMB2L
Hub Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
XAchse| - 500 480 | 380 X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| - 500 480 | 380
Y-Achse| 500 - - - Y-Achse 500 - - - Y-Achse| 500 - - -
Z-Achse 1000 | - - - - Z-Achse! 500 | - - - - Z-Achse 250 | - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
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* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.

Ce S ry ry
R —— - —— 4
7 i i i
2-08H10 Passung Zr Bx200” |50
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) L2 | 630) | 680) | (730) | (780) [ (830) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
G 6 6 8 8 10 10 12
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I c S A3 - B c M B3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c M B Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ %18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [[HUb_”"X-Achse: 200-800mm Y-Actse: 100-600mn ZActse: 100-400mn | [Zuladung 19 kg - 63k |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (oM A - 70AQL - 40AOL - 30BL T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

3 N Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp kgﬁ?gcggtsion Z-AC(f‘l;l)Emyp Slece Nummer ; Parameter Spezifikation
) H ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB3H-A-[@] B-T1 X-Achshub 20200 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB3M-A-[@)] B-T1 (Hinweis1) 80 : 800 mm
5 H ICSA3 [ICSPAS] -BC2MB3H-A-[@] B-T1-[@]-[8] V-Achshub 10: 1(30 mm
Absolut M ICSA3 [ICSPA3] -BC2MB3M-A-[D]-[2]-[G]-B-T1-[@] 2 (Hinweis1) 50 : 500 mm
s H ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB3H-A-[0]-[2]-[@]-B-T1-[@]-[®)] S A 10 100 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB3M-A-[D]-[@)]-[@]-B-T1-[@]-[8] (Hch:iSl: ) 4040
. H ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB3H-A-[@]-[2]-[8]-B-T1-[@] 0400 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB3M-A-[T] B-T1-[@] m:ﬂggﬁg gtgm
) H ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB3H-I-[@] -B-T1-[@)] i
M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MB3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
, H ICSA3 [ICSPA3] -BCZMBSH-I- -B-T1 _ Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
Inkremental M ICSA3 [ICSPAS] -BC2MB3M-I-[D]-[@]-[@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s H ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB3H-I-[D]-[@]-[G]-B-T1-[@] i
M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MB3M-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] _ )
, H ICSA3 [ICSPAS] -BCAMB3H-I-[@-[@]-[@]-B-T1-[@ s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MB3M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[E] EreraE Code Seite
:; ;:{e-):::)jl;?anlggggiidol;]ne;L:Legzﬁtg\?lu\dnfiri‘gf;tul?gi:én sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andemn. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -
] | (Aeitsbereich) _: Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

M
konfiguration 4 Ml
(entgegengesetzt zu 3) :

(Arbeitsbereich) Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-10-(Hub-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-10-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPAI-MXM-U-200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BCLIMB3]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBCLIMB3H EBCMB3M
Y-Achsenhub Y-Achsenhub
100 | 200 | 300 [ 400 [ 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500
2| 100 9.0 = 100 | 190 | 185 | 175 | 125 | 9.4
< <
& 200 9.0 8.4 3 200 185 | 175 | 165 | 115 | 84
S | 300 9.0 7.3 S| 800 | 174 | 164 | 154 | 104 | 7.3
N1 400 9.0 6.3 N | 400 | 164 | 154 | 144 | 94 | 63
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
EBCLIMB3H EBCLOMB3M
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| — 500 480 | 380
Y-Achse 500 - - - Y-Achse| 500 - - -
Z-Achse 1000 | - - - - Z-Achse 500 | - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
61 Z:HUB+293.5
Z:HUB+334.5
71 Z:HUB 120
148 g
P — 3
22 -
b ssiliig \\\ Q ,7,7,7,7,7,@
a \ | |
85 v ) H
s } / ) o 37
ol = g y
1 5 777777/ T A T
% fo + | ry 2 ° =
e — e[ 2 Z a7 ! ‘
= &= ‘ & &l @ / 25| 7 _1es 48| 1355
[ — N I | o Z 8| U
== i 2k is 7
laslas _4-M8 20 tief >5| g gy
25|l 1|70 ]| | 25 4-M6 20 tief E2 é S5 ‘
15 9 || 15 2-8H10 Passung 10 tief 3 all 7 ‘
S e / %
| i |
. -
| / 2
: W77/ ‘
‘ 3 1N
‘ [
‘ X:HUB
Z:HUB+354.5
170
230 —
4115 54
L1 %g
L2 o §
o5
(S5}
ag

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an 1Al zur Einstellung zu schicken.

Ce S S ry ry
Rz -——— " —— = —— 41—
7 i i il il
2-g8H10 Passun 5Q‘ A ‘ Bx200” |50/
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 [ YHw T 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 |
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) | L2 | 630) | 680) | (730) | (780) [ (830) |
A 104 204 104 204 104 204 104
B 1 1 2 2 3 3 4
G 6 6 8 8 10 10 12
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I c s A3 - B D H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ_ %18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [T HUb_X-Achse: 800-2000mm V-Achse: 100-500mn Z-Achse: 100-400mn| [ Zuladung ”” 14 kg - 3kg|

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (50D A - 100AQL - 40AOL - 30BL T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

3 N Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp ko)%?gcr)gtsion Z—Ac(r‘l'zt;ntyp Modell Nummer ’ Parameter Sperzifikation

H X-Achs_hub 80: 8(~)O mm

1 M (Hinweis1) 200 : 2000 mm
L Y-Achshub 10: 100 mm
H (Hinweis1) 50 - 500 mm

2 M ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB1M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] 10: 100 mm

Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB1L-A-[D]-[2]-[G]-B-T1-[@] (ZH'.G;ICWh:.hSl:l; 40 400 mm

H ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB1H-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6]

3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB1M-A-[]-[@]-[@]-B-T1-[@] m:ﬂg’:’s‘%‘; gtgm
L ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB1L-A-[D]-[@]-[)]-B-T1- )
H ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB1H-A-[D]-[@]-[3)]-B-T1-[@]-[6] Y-Achse/Z-Achse [CT-SC : Freistehendes Kabel (‘3)

4 y ICSAG [ICSPAS] -BD4HB1M-A- -B-T1- Kabelfuhrung [CT-CT: Kabelkette
L | iosasnospag apaneiLA D Bl G616 e Tabolle gt e Angaben in e Tabolo 1.1 i
H ICSA3 [ICSPA3] -BD1HB1 H-I- -B-T1- Kabelkette ausgestattet werden.

1 M ICSA3 [ICSPA3] -BD1HB1M-I-[@]-[@]-[3)]-B-T1-[@] Qoilonen

|Optionen |

L ICSA3 “CSPAS] _BD1HB1L_|_ _B_T1_ Der Oponncde wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
H ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB1 H-|- .B.T1. Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

2 M ICSA3 [ICSPAS] -BD2HB1M-I-[@] -B-T1-[@] Bezeichnung Code Seite

Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB1L-I-[@]- AQ-Daerschmierung 4Q e

H ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB1H-I Bremse B 13

3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB1M-I Creep Sensor o] 13
L ICSAS [ICSPA3] -BD3HB1L-I- Endschalter Referenzfahrt L 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB1H-I-[@]- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14

4 M ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB1M-I-[@]-[@]-[8]-B-T1-[@] Fihrung mit Kugelkette RT 14
L ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@)]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

A"gemeine Parameter *[ 1 gilt fur die Hochpréazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Arbeitsbereich entgegengesetzt zu 1
| (PrisslisaeEn, 1 entgegeng I Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

! _(Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

e,
konfiguration 4 Ml
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 20 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BDIHB10]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HWBDOHB1H HWBDOIHB1M WBDIHB1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub
100 | 200 | 300 [ 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 [s00
= 100 3.0 S 100 6.0 = 100 14.0 135
B < = 14.0 12.9
g 200 3.0 § 200 6.0 g 200 . :
2 300 3.0 2 300 6.0 £ | 300 14.0 12.3
N1 400 3.0 NI 400 6.0 N | 400 13,5 11.7
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
WBDOHB1H HEBDOHB1M
Hub Hub
100 800 100 800
- 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000 ~ 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000
400 1300 400 1300
X-Achse - - 1000 | 950 800 700 600 550 500 450 X-Achse| - - 1000 | 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achse 1000 - - - - - - - - Y-Achse| 1000 - - - - - - - -
Z-Achse| 800 - - - - - - - - - Z-Achse| 400 - - - - - - - - -
HEBDHBI1L
Hub
100 800
- 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000
400 1300
X-Achsg] - - 1000 | 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achsg| 1000 - - - - - - - -
Z-Achse| 200 | - - - - - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
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170 X:HUB+403.5
230
403.5
L &
32
5
(2=}
fo=%
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die K3 g
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte — S g
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position / e — Tl N— ~ o
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. IF -
7. 7. gl
\ —
% == i 4
(Max. ca. 149)
@ Y @ ry @ @ r e |
a7
I
2-@8H10 Passung ‘
D-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite 50 200 A B B c 200 50,
X-Hub | 800 [ 900 [ 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 [ 1900 [ 2000 | [ Y-Huo [ 100 | 200 [ 300 | 400 [ 500 |
A 0 0 200 250 300 | 350 400 | 450 500 550 | 200 200 | 200 L | 590) | (640) [ (690) | (740) [ (790) |
B 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 400 450 | 500
[ 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

ISPA/ICSPA Katalog

Jajoqousyoeuly

usabunianalsg



I c s A3 - B D H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B H B 2 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[(Typ_ %18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [T HUb_X-Achse: 800-2000mm V-Achse: 100-500mm Z-Achse: 100-400mn| [ Zuladung 0.7 kg - 35 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@eisie) (0D A - 100AQL - 40AOL - 30BL T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

8 - Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp kgﬁ?gcggtsion Z-AC(let)emyp Slece Nummer ; Parameter Spezifikation
H X-Achshub 80 : 8(~)O mm
1 M (Hinweis1) 200 : 2000 mm
L Y-Achshub 10: 100 mm
H (Hinweis1) 50 - 500 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB2M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB2L-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] (ZH',G;,CWh:,hSl:l; 40+ 400 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB2H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[&]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB2M-A-[D]-[2]-[@]-B-T1-[@] fﬂﬁﬂﬁ?gﬁ gt : g m
L ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB2L-A-[D]-[2]-[®)]-B-T1- )
H ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB2H-A-[D]-[@]-[3)]-B-T1-[@]-[5] Y-Achse/Z-Achse | CT-SC:  Freistehendes Kabel (*3)
4 M ICSA3 [ICSPAS] -BD4HB2M-A-- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSAS ICSPAS] BD4HB2L A (01 (6] O] 5 T1-@] o B B e e v-Aohiee ix i
H ICSA3 [ICSPAS] -BD1HB2H-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] Kabelkette ausgestattet werden.
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BD1HB2M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] S
Optionen |
L ICSAS [ICSPAS] -BD1 HB2L-|-- -B-T1 - Der Oponncde wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
H ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB2H-I-[@]-[@]-[®]-B-T1-[@] Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
2 M ICSAS [ICSPAS] -BD2HB2M-I-[@] Bezeichnung Code Seite
Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB2L-I-[D]- B-T1 AQ-Dauerschmierung AQ 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB2H-I-[@]- Bremse B 13
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB2M-I-[D] Creep Sensor c 13
L ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB2L-I-[@]- B-T1-[@] Endschalter Referenzfahrt L 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB2H-I-[@]- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
4 M ICSA3 [ICSPAS] -BD4HB2M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Fihrung mit Kugelkette RT 14
L ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB2L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.
*[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Arbeitsbereich entgegengesetzt zu 1
| (PrisslisaeEn, 1 entgegeng I Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

! _(Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm
Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

e,
konfiguration 4 Ml
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 20 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-MXM-[1-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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ICSA3 [ICSPA3] -BDIHB20 | m
=]
. Q
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
HWBDIHB2H HWBDCIHB2M WBDIHB2L ‘-”.
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub 8—
o
100 | 200 | 300 [ 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 [s00 &
=
g 100 3.5 = 100 9.0 < | 100 10.7 9.4
< < <
S | =200 3.5 3 | 200 9.0 8.4 S | 200 9.7 8.4
2 2 2
2 300 35 2 300 8.6 7.3 £ | 300 8.6 7.3
N | 400 35 NI 400 76 6.3 N | 400 7.6 6.3
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
WBDIHB2H EBDHB2M
Hub Hub
100 800 100 800
- 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000 ~ 500 ~ 1400 | 1500 [ 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000
400 1300 400 1300
X-Achse - - 1000 | 950 800 700 600 550 500 450 X-Achse| = = 1000 | 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achse 1000 - - - - - - - - Y-Achse| 1000 - - - - - - - -
Z-Achse| 1000 - - - - - - - - - Z-Achse| 500 - - - - - - - - -
HEBDJHB2L
Hub
100 800
= 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000
400 1300
X-Achse| = - | 1000 | 950 | 800 | 700 | 600 | 550 | 500 | 450 %
4 1000 - - - - - - - - <
Y-Achse| ®
ZAchse| 250 | - - - - - - - - - c
=}
«Q
[}
=]
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+320.5 13 X:HUB+403.5
71__Z:HUB 120
~@)| 148
32 o = *
2§ — :
=4 = O]
gg FE ~ S e —————————————————————————— - R ‘ i
oD
og J g —
v _
S k o W///WWWWWWWWWWWWW 77
o < 5
) +H 7 =0 &)
_4-M8 20 tief ol § g3 - %
o a5 ]~ AMB 20 tiof 24, Z .
w 2-08H10 Passung > 22 g %
25 7OI25 | g tief ST 85
> 20
15 90 |[15 Z s
7 sg 7
| WMMM/////M///M///M////J/M/MM%
oy
O]
185 !4@ 183.5
170 X:HUB 416.5
230 X:HUB+416.5
397.5
L
‘_"a
o
2x
85
Q
— = —— O3
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die - — = ©
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte % ﬁl B & g
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position [ + N
ist der Antrieb an IAI zur Einstellung zu schicken. ' \ \
§ —
(Max. ca. 149)
@ @ ® iy ry — — — = = |
EE———— —————3
F L id L id i il LA
2-98H10 Passun: ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ J J
D-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) 50200 A B B c 200 5
X-Hub | 800 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 YHuw | 100 [ 200 [ 300 [ 400 [ 500
A 0 0 200 250 300 | 350 400 | 450 500 550 | 200 200 | 200 L | 590) | (640) [ (690) | (740) [ (790)
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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I c S A3 - B D H B3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B H B Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ7"'xvB + Festst. Z-Achsengrundr. | [ Hub_ " x-Achse: 800-2000mm Y-Achse: 100-500mm ZAchse: 100-400mn| [ Zuladung 107 kg ~ 6.3 kgl

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (50D A - 100AQL - 40AOL - 30BL T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
; H X-Achshub 80800 mm
M (Hinweis1) 200 : 2000 mm
5 H Y-Achshub 10: 100 mm
-Achshu ~
M (Hinweis1) 50 : 500 mm
Absolut :
H K
3 Z-Achshub 10100 mm
M (Hinweis1) 0
0:400 mm
4 H
M ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB3M-A-[@] B-T1 ﬁbe”?"gz'v; g:: : g m
inweis :5m
) H ICSA3 [ICSPA3] -BDTHB3H-I B-T1-[@
M ICSA3 [ICSPAS] -BD1HB3M-I-[@]-[¢]-[6]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| CT-SC: Freistehendes Kabel (*3)
Kabelfuh T-CT: Kabelk
) H ICSA3 [ICSPA3] -BD2HB3H-I-[@-[@]-[]-B-T1-[@] abelfhrung | CT-CT: - Kabelkette
M ICSA3 [ICSPAS] -BD2HB3M-I-[@] [@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
Inkremental *3 Beim Modell # BDOIHB3[ kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
3 H ICSA3 [ICSPA3] -BD3HB3H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Kabelkette ausgestattet werden.
M ICSA3 [ICSPAS] -BD3HB3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@)] 5
tionen
H ICSA3 [ICSPA3] -BD4HB3H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] &
4 Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
M ICSA3 [ICSPA3] .BD4HB(3|V|.|....B.T1.. Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. i i
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. ErE G Sadg Sl
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -
] | (Aeitsbereich) _: Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

M
konfiguration 4 Ml
(entgegengesetzt zu 3) :

(Arbeitsbereich) Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten

der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;

X-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 20 Vi j \ andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[1-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-MXM--200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.

* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BDIHB3]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

EBDOHB3H HBDCHB3M
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 | 200 | 300 | 400 | 500
2 100 9.0 o 100 10.7 9.4
=] =]
g 200 9.0 8.4 g 200 9.7 8.4
< [ 300 8.6 7.3 < [ 300 8.6 7.3
N N
400 7.6 6.3 400 76 6.3
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
EBDCIHB3H HEBDCIHB3M
Hub Hub
100 800 100 800
= 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000 ~ 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 | 1700 [ 1800 | 1900 | 2000
400 1300 400 1300
X-Achse - - 1000 | 950 800 700 600 550 500 450 X-Achse - - 1000 | 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achse 1000 - - - - - - - Y-Achse 1000 - - - - - - - -
Z-Achse| 1000 | - - - - - - - Z-Achse| 500 - - - - - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+334.5 13 X:HUB+403.5
71_ Z:HUB 120
s*c_.'rT 148
3 7
c Xl = - i:
3% - 8 — e
o
R — N = o !
20 -] ) « - - —H
Ss fE \ —| &3 T
[ 1
o ) 3 —
Yy
g s} o V/WWWWWWWWWWWWWW/W
T W Y| o N <
4-M8 20 tief & & % ] é
2-M6 20 tief 2d | 4 ¥ Z
35 35 S 5 7 85 %
t ¥
IS ?ogt?;m Passung § 2 2 E- 7
> )
15| (190 ||15 7 S5
é s 7 |
L Dz WMMM/MMM/MMK//MM
<
o 3
185 ‘48 183.5
170 X:HUB 416.5
230 X:HUB+416.5
411.5
L
x:E’_)\
K
C X
3
- L — R
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die 3 S
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte = —— = S ®
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position / o ~ O
ist der Antrieb an Al zur Einstellung zu schicken. ~o
3RS
& —— e
(Max. ca. 149)
ry ry —ry P = — =
= — | b
F & & il & & & T |
2-08H10 Passung J ‘ ‘ ‘ ‘ J O‘
D-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) S B B c 200 5
X-Hub [ 800 | 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200 | 1300 [ 1400 | 1500 [ 1600 | 1700 [ 1800 | 1900 [ 2000 | [ Y-Hub | 100 [ 200 [ 300 [ 400 [ 00 |
A 0 0 200 250 300 350 400 450 500 550 | 200 200 | 200 L | 90) | 640) | 690) | (740) [ (790) |
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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I c s A3 - B E H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B E H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ B + Festst. Z-Achsengruncr. | [ Hub_-Achse: 300-1000mm V-Achse: 200-700mm Z-Achse: 100-500mn| [ Zuladung 14 kg ~ 3 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp g X-Achshub + Optionen @ Y-Achshub + Optioneng Z-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange g Kabelfiihrung

(Beispie) (B A 70AQL T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

A o Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp ko)ﬁl\f(i??ﬁgtsion Z-ACF'Z(;\ntyp Slece Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPAS] -BE1HB1H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] X-Achshub 80300 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB1M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1- (Hinweis1) 100 : 1000 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] V-Achshub 20:2(30 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB1H-A-[0]-[@]-[®]-B-T1-[@)] @ (Hinweis1) 70 : 700 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB1M-A-[0]-[@]-[3]-B-T1- 10: 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (ZH',G;,CWh:,hSl:l; 50+ 500 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB1H-A-[@]-[2]-[®]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB1M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] fﬂﬁﬂﬁ?gﬁ gtgm
L ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB1L-A-[@]-[@]-[8]-B-T1-[@] )
H ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB1H-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPAS] -BE4HB1M-A- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [ICSPA3] _BE4HB1|__A_ _B.T1_ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB1H-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB1M-I-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB1L-I- s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
H ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB1H-| RerETETg Code Seite
2 M ICSA3 [ICSPA]] -BE2HB1M-I-[0] AQ-Dauerschmierung AQ 13
nkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Eremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB1H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[8] Creep Sensor P 3
8 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB1M-I-[0] Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSAS [ICSPAS] -BESHB1L-- (@] [&l-8-T1- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB1H-I Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB1M-I-[@]
L

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

Konfiguration Allgemeine Parameter * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Arbeitsbereich entgegengesetzt zu 1
| (PrisslisaeEn, 1 entgegeng I Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

! _(Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3

]
konfiguration 4 M|

L |

I
(Y-Achse auf engegen- entgegengesetzt 2u 3) ! n
:lgjsAe:gg“Ssegeelpgﬁllﬁ)ri) ((Arbeitsbereich)) 1 Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 26 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BECJHB1[]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

MBECHB1H HMBEHB1M HMBECHBIL
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700
100 3.0 100 6.0 100 14.0
S | 200 3.0 S | 200 6.0 S| 200 14.0 13,5
S 3 S
5 300 3.0 5 300 6.0 5 300 14.0 12.9
< < <
N 400 3.0 N 400 6.0 N | 400 14.0 12.3
500 3.0 500 6.0 500 14.0 1.7
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBELIHB1H HBECHB1M HWBE[HBI1L
Hub Hub Hub
100 [200[ 300] 400 | 50| 600] 700 | 800[ 200 1004 100 |200] 300]400 | 500[ 600 700 | 800[ 900 1000 100 [200] 300|400 | 50| 600] 700 | 800[ 200 1004
X-Achse| = | - 1000 830|690 X-Achse| = | - 1000 830690 X-Achse| - | - 1000 830 690
Y-Achse| — 1000 - - | - Y-Achse| - 1000 - - | - Y-Achse| - 1000 - -1 -
ZAchse 800 [-]-]-]-1]- ZAchse 400 [-]-]-]-1]- ZAchse 200 [-]-]-]-1]-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
19 X:HUB+378
Z:HUB+270
58.5 Z:HUB 90 __121.5 3.
207 i
§B = o
a3 @ \
gg ’n‘q ‘// 54
o M % E
v f —
i = ‘ | W//W/////WWW// %
| (Y }0 - TO )/ § % ‘O:@ 8 /
B - +| 2g|™
=== a3 | i
J 4-M6 20 tief T4 28 % 162 | Ml|48] 187
| o531 2-96H10 Passung, 10 tief gE S8
10 70 [[10 LOPTE rassung, TOTet 32 % ;§ 7
‘ q 7 7
‘ 7
| % I
W77/
| : |
| N
X:HUB
‘ X:HUB+397
185 =@
245 g
4185 SE
L1 g H
L2 85
S35
ag
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAI zur Einstellung zu schicken. =i i
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Riickseite)
2-@8H10 Passung
& Py Py Py Py Py
8 {J*************H***
& & kd & & &
5o A | Bx200” |50]
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 [ YhHw | 200 | 300 [ 400 [ 500 [ 600 [ 700 |
L1 (600) (650) (700) (750) (800) (850) (900) (950) | L2 | 690) | (740) | @90) | 840) | (890) | (940) |
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
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I c s A3 - B E H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B E H B 2 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_"'xvB + Festst. Z-Achsengrundr. | [ Fiub_”"X-Achse: 30-1000mm Y-Achse: 200-To0mm ZAchse: 100-500mn| [ Zuladung 19 kg - 35 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen gaEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (0 -EHN- A - 70AL - 40AL - 30BL - TI - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

3 N Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp kgﬁ?gcggtsion Z-AC(let)emyp Slece Nummer ; Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB2H-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] X-Achshub 80800 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE 1HB2M-A-[D]-[@]-[@]-B-T1- (Hinweis1) 100 : 1000 mm
L V-Achshub 20 : 200 mm
H (Hinweis1) 70 - 700 mm
2 M 2 Achshub 10: 100 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB2L-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50+ 500 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB2H-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB2M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] m:‘aﬁ’s‘%‘; gtgm
L ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB2L-A-[D]-[@]-[@]-B-T1-[@] )
H ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB2H-A-[D]-[2]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse | SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPAS] -BE4HBZM-A-- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [|CSPA3] _BE4H32|__A__ _B.T1__ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB2H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB2M:-|
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB2L-1-[@]-[2]-[3]-B-T1- P angeningt,ber mahvaren Opionen in sphabetsches Rahanfoige,
H ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB2H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] RerETETg Code Seite
2 M ICSA3 [ICSPAS] -BE2HB2M-| AQ-Dauerschmierung AQ 13
nkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB2L-I- [@]-B-T1-[@] Eremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB2H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@)] Creep Sensor P 3
8 M Endschalter Referenzfahrt L 14
L Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M
L

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

Konfiguration Allgemeine Parameter * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
[ XY-Achs- i 1 - ; )
: konfiguration 1 konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert
i i ntgegengesetzt zu 1
i (Abeiee ) (Gl Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

'L (Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm
Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

[ konfiguration 3

T
konfiguration 4 H]

L |

I
(V-Achse auf entgegen- (entgegengesetzt 2u 3) | n
'. gi(ei\e:geerns:ln)eeup;llacllﬁ)ri) (Arbeitsbereich) | Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 26 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISALISPAI]-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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'ICSA3 [ICSPA3] -BEOHB2O m
=]
_ [
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
HMBE[IHB2H HMBELIHB2M HMBECIHB2L @
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub 8—
]
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 [ 300 | 400 | 500 | 600 | 700 &
e
100 3.5 100 9.0 100 19.0 18.0 | 13.6 [ 10.0
] . - ] . 17.0 | 12.6 | 9.0
E 200 35 2 200 9.0 z 200 19.0
5 300 3.5 5 300 9.0 7.9 5 300 19.0 159 | 115 | 7.9
< < <
N 400 35 N 400 9.0 6.9 N | 400 19.0 14.9 | 105 | 6.9
500 3.5 500 9.0 5.8 500 19.0 13.8| 94 | 58
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HMBELIHB2H WBELIHB2M WBE[HB2L
Hub Hub Hub
100 [200] 300]400 | 500[ 600 700 | 800[ 900 [1000 100 [200] 300]400 | 500] 600 700 800] 900 [1000 100 [200] 300]400 | 500[ 600 | 700 | 800[ 900 [1000
X-Achse| — | - 1000 830690 X-Achse| - | - 1000 830690 X-Achse| - | - 1000 830690
Y-Achse| — 1000 -1 -1 - Y-Achse| — 1000 - - | - Y-Achse| - 1000 - - | -
Z-Achse 1000 | - | - - -1- Z-Achse 500 | - | - - -1- Z-Achse 250 | - | -l - -1-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+320.5 42 X:HUB+378 %
71 Z:HUB 120 " <
R 163 S ]
52 ) E
cx = «Q
oC \\ =)
[Z8=1 [ (]
2R @ om \\ - =
o< I Q.
S5 ! ]
55‘2’ Jﬂ ‘ / 8 g“ [+
s, | el
Sdaaniil] > 27 777
e & &, 2 o
fﬂf—fl+q‘4—#f <Q ~ol
H— . — &3 / b é 185 48|
)
o Sl 4-M8 20 tief z E 7 ?ﬁ’.’ : /
2511 70 111 25 4-M6 20 tief 712 gt
15|[11 90 |[15 2-@8H10 Passung, T 7 Os
tief 10 > % g %
%
| L
‘ - M/////M/////M/////M//Z
3 i
| L
‘ X:HUB
L] X:HUB+420
185
245 a‘@
4125 2%
L1 &5
Q)
= i
Co
NE
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position A= t
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. L,;
— & & & & & &
;i
> - — = —— = ——— = ——% — |+ -
kd kd kd & kd
2-@8H10 Passung Q\ A Bx200P |50
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 [ YHw T 200 [ 300 | 400 [ s00 | 600 [ 700 |
L1 (600) (650) (700) (750) (800) (850) (900) (950) L2 | 690) [ (7400 | @90) | 840) [ (890) [ (940) |
A 238 138 238 138 238 138 238 138
B 1 2 2 3 3 4 4 5
C 6 8 8 10 10 12 12 14
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-BE
ICSPA3-BE

| Typ / XYB + Festst. Z-Achsengrundr. | | Hub

HB3
HB3

echse: 00-1000mm Y-Achse: 200-700mm ZAchse: 100-500mm| | Zuladung

19kg~58kg|

8 Modellspezifikation
70AQL - 40AQL - 3BL - T - 5L -SC-SC

(Beisoie) (0 -HEY- A -

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes

SERCCenye kgﬁ?gcggtsion Z-AC(f‘l;l)Emyp izt Nummer Parameter Spezifikation
) H ICSA3 [ICSPAS] -BE1HB3H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] X-Achshub 80800 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB3M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 100 : 1000 mm
5 H ICSA3 [ICSPAS] -BE2HB3H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] V-Achshub 20: 2(30 mm
Absolut M ICSA3 [ICSPA3] -BE2HB3M-A-[0]-[@]-[3]-B-T1-[@)] @ (Hinweis1) 70 - 700 mm
s H ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB3H-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@] S Achahub 10 : 100 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB3M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hch:iSl: ) -
. H ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB3H-A-[D)-[@]-[@]-B-T1-[@)] %0500 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB3M-A-[@]-[@)]-[G]-B-T1-[@)]-[6] m:&:ﬁzg gt : g m
) H ICSA3 [ICSPA3] -BE1HB3H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6] i
M ICSAS [ICSPAS] -BE1HB3M-I-[@]-[2@]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse| SC-SC:  Freistehendes Kabel
, H ICSA3 [ICSPA3] -BE2HBSH-I- -B-T1-- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
Inkremental M ICSA3 [ICSPAS] -BE2HB3M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s H ICSA3 [ICSPA3] -BE3HB3H-I-[D]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[6] i
M ICSA3 [ICSPAS] -BE3HB3M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] ! i
y H ICSA3 [ICSPAS] -BE4HB3H-I-[0-[@]-[@]-B-T1-[@] s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HB3M-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] RerETETg Code Seite
:; ;:{e-):::)jl;?anlggggiidol;]ne;L:Legzﬁtg\?lu\dnfiri‘gf;tul?gi:én sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

Konfiguration

XY-Achs-
konfiguration 1

(Arbeitsbereich)

XY-Achs-

| konfiguration 2 1
1 (entgegengesetzt zu 1),
! _(Arbeitsbereich) 1

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb

Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit

+0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel

0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

Fuhrung

Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen

Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung

400 W /20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung

200 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung

200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

[} konfiguration 3

]
konfiguration 4 M|

L |

I
(Y-Achse auf engegen- entgegengesetzt 2u 3) ! n
:lgji\e:zgeernsseg?pgfglﬁp ((Arbeitsbereich)) 1 Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

* [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten

der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;

X-Achse ISA[ISPA]-LXM-[J-400-20-(Hub)-T1 26 A andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[1-200-20-(Hub)-T1 20 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-MXM-[1-200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.

* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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'ICSA3 [ICSPA3] -BEJHB3O m
=]
_ o
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
WBECHB3H MBECHB3M @
Y-Achshub Y-Achshub 8—
o
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 &
°
100 9.0 100 19.0 18.0 | 13.6 [ 10.0
§ 200 9.0 f__g 200 19.0 17.0 | 12.6 | 9.0
£ | 300 9.0 7.9 £ | 800 19.0 159 [ 115 | 7.9
< <
N | 400 9.0 6.9 N | 400 19.0 14.9 | 105 | 6.9
500 9.0 5.8 500 19.0 138 | 94 | 58
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBEHB3H HEBECIHB3M
Hub Hub
100 [200] 300] 400 | 50| 600] 700 | 800[ 200 1004 100 [200[ 300]400 | 500[ 600|700 | 800[ 900 1000
X-Achse| - | - 1000 830 |690 X-Achse| - | - 1000 830 (690
Y-Achse| - 1000 - -]- Y-Achse| — 1000 -1 -]-
Z-Achse 1000 [-]-]-]-1]- ZAchse 500 [-]-]-]-1]-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+334.5 42 X:HUB+378
71 Z:HUB 120
163 8 @
59 ) g
cX = (1]
gc \\ | —— 2
oy n ? . 5
c
8 g ’Lq ! / /) = «Q
EE ,,[d i ‘ 1 / 8 ;r; ¢=D
N 2
et ] ) 777/ 2/ 77 T 2 77
rS e & 2) o
- —1 1 —»7\1‘4—# r < )
* T Kami b / E; %
e L 4-M8 20 e 22| 7 85l 7
25T 70 1] 25 4-M6 20 tief > 2 o 3 g
15|11 90 [ 15 2-@8H10 Passung, >z / Cs
10 tief > % g %
%
|
fM/////M/////M/////M//Z
3 L
| | L
‘ X:HUB |
T X:HUB+420
185
245 59
4265 82
Q
N i
O
o f

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position o= I

ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. L%

—& & & & & &
8 j———————————ﬂ—— -

k3 & k3 kd k3
2-@8H10 Passung Q‘ A BXx200P [50]
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)

X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 [ YHw [ 200 [ 300 [ 400 [ 50 [ 600 [ 700 |
L1 (600) (650) (700) (750) (800) (850) (900) (950) | L2 | 6900 | (740) | @90) | 840) | (890) [ (940) |
A 238 138 238 138 238 138 238 138

B 1 2 2 3 3 4 4 5

T 6 8 8 10 10 12 12 14
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I c s A3 - B E M Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B E M B 2 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ 7 xvB + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub " x-Achse: 300-1000mm V-Achse: 200-Toomm Z-Achse: 100-500mm | [Zuladung 19 kg - 35 kg |

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen g'Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabellange g Kabelfiihrung

(Beisie) (6 -FIEE A - 70AQL T - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" A Z-Achsentyp
[ SEEIE konf|qurat|on (*2) ieEel Nummer Parameter Spezifikation
(1)
H ICSA3 [ICSPAS] -BE1MB2H-A-[@] B-T1-[@-] X-Achshub 80300 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1MB2M-A-[D] B-T1 (Hinweis1) 100 : 1000 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1MB2L-A [@]-B-T1- 20 : 200 mm
Y-Achshub -
H ICSA3 [ICSPAS] -BE2MB2H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[6] (Hinweis1) 70 : 700 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2MB2M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Z-Achshub
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BE2MB2L-A-[0]-[@]-[6]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50500
N mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB2H-A-[D]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[8]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB2M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@] Kabellange 3L:3m
L (Hinweis 2) 5L:5m
H Y-Achse/Z-Achse | SC-SC: Freistehendes Kabel
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4MBZM-A-- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT : Kabelkette
L ICSA3 [ICSPA3] _BE4MBZ|__A__ _B_T1 _ * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
H ICSA3 [ICSPA3] -BE1MB2H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1MB2M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1 MBZL—I-- .-B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
H ICSA3 [ICSPA3] -BE2MB2H-I-[@]-[2]-[6]-B-T1-[@)] eraETG Code Seite
2
M ICSA3 [ICSPA3] -BE2MB2M-I-[0] AQ-Dauerschmierung AQ 13
L ICSAB [ICSPA3] -BE2MB2L-|-[D|-
Inkremental L ] Bremse B 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BESMBZH-I- Creep Sensor c 13
3 K -]- _B-T1-
M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB2M-| B-T Endschalter Referenzfahrt L 14
L ICSA3 [ICSPAS] -BE3MB2L-I-[0]- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BE4MB2H-I-[0] Fuhrung mit Kugelkette RT 14
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4MB2M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BE4MB2L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.
A"gemeine Parameter *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

L |

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-200-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 25 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-10-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISALISPAI-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BECIMB2[]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HMBELIMB2H HWBECIMB2M MBECIMB2L
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 [ 300 | 400 | 500 | 600 | 700
100 3.5 100 9.0 100 19.0 18.0 | 13.6 [ 10.0
§ 200 35 § 200 9.0 § 200 19.0 17.0 | 12.6 | 9.0
2| 300 35 21 300 90 7.9 £ 300 19.0 159 [115 | 7.9
< < <
N 400 35 N 400 9.0 6.9 N | 400 19.0 14.9 (105 | 6.9
500 3.5 500 9.0 5.8 500 19.0 13.8| 94 | 58
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HBELIMB2H EBELIMB2M EBECIMB2L
Hub Hub Hub
100 [200] 300]400 | 500[ 600 700 | 800[ 900 [1000 100 [200] 300]400 | 500] 600 700 800[ 900 [1000 100 |200[ 300]400 | 500[ 600 | 700 | 800[ 900 [1000
X-Achse| — | - 500 470385 (320 X-Achse| - | - 500 470385 (320 X-Achse| - | - 500 470 | 385|320
Y-Achse| — 500 480 - | - | - Y-Achse| — 500 480| - - | - Y-Achse| — 500 480 - -
ZAchse 1000 [-]-]-]-1]- ZAchse 500 [-]-]-]-1]- ZAchse] 250 [-]-]- -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+320.5 X:HUB+353
71 Z:HUB 120
163 8
w0 ~
22 -
cX =
¢ \\ o Lﬂ:‘j
(2=} D) - - -
2R \\1 - 1 -
&g Uq [ Y =
eg —‘» —
(-l‘c?:) de i ‘ % 3 ;r; [+
6, _of ®
et \J ) W//W/ il
S % S 2)
| I ,\_1‘4_# L § / =)
L Tl M g3 / iz é 185 48
s | 4-MB 20 tief 22 | LI
25 70 /1 25 4-M6 20 tief > 2 o 3 g
15[l 90" ][ 15 2-@8H10 Passung, >z / Ss
10 tief > % ~e é
%
| {1
,M/////M/////M/////Mi/ﬁ
3 L
| " L
‘ X:HUB
i X:HUB+395
185
245 ‘o:g
4125 g
L 85
Q
© g2
s
a2
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAIl zur Einstellung zu schicken. _
— & & & & & &
8E g
& & & & &
20BH10 Passung / Q\ A Bx200° 50l
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite;
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 [ YHw T 200 [ 300 | 400 [ s00 | 600 [ 700 |
L1 (600) (650) (700) (750) (800) (850) (900) (950) | L2 | 690) [ (7400 | @90) | 840) [ (890) [ (940) |
A 238 138 238 138 238 138 238 138
B 1 2 2 3 3 4 4 5
C 6 8 8 10 10 12 12 14
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I c S A3 - B E M B3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B E M B Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ /%18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Fiubb-Achse: 30-1000mm Y-Achse: 200-Toomm ZAchse: 100-500mm | [Zuladung 19 kg - 58 kg |

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen g'Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabellange g Kabelfiihrung

@eisie) (6B A - 70AQL - 40AQL - 30BL T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
[ SEEIE konfigl;r)ation z Acp'z(;\ntyp ieEel Nummer Parameter Spezifikation
) H ICSA3 [ICSPAS] -BE1MB3H-A-[T] B-T1 X-Achshub 80300 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BE 1MB3M-A-[D] B-T1 (Hinweis1) 100 : 1000 mm
5 H ICSA3 [ICSPAS3] -BE2MB3H-A. B-T1 V-Achshub 20:2(30 mm
Absolut M ICSA3 [ICSPA3] -BE2MB3M-A-[0]-[@]-[®]-B-T1-[@] (Hinweis1) 70 : 700 mm
s H ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB3H-A-[0]-[@]-[3]-B-T1-[@] 10 100 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB3M-A-[]-[@]-[B]-B-T1-[@] (ZH/,\nCWhZ:’;? -
. H ICSA3 [ICSPA3] -BE4MB3H-A-[@]-[@]-[©]-B-T1-[@] %0500 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BE4AMB3M-A-[D] B-T1-[@]-[6] mﬁa‘:gg gtgm
) H ICSA3 [ICSPA3] -BE1MB3H:-| -B-T1-[@]
M ICSA3 [ICSPAS] -BE1MB3M-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse | SC-SC: Freistehendes Kabel
, H ICSA3 [ICSPA3] -BE2MBSH-I- -B-T1- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
Inkremental M ICSA3 [ICSPAS] -BE2MB3M-I-[@)] [@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s H ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB3H-I-[@]-[@]-[&]-B-T1-[@] i
M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MB3M-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]
. H ICSA3 [ICSPA3] -BE4AMB3H-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] 2?;52”3232&?235 ber memaren ?)dpeligr?;r?i;Z:IISﬁgbztji:::inegre;:inh%i?:l;:.r
M ICSA3 [ICSPA3] -BE4MB3M-I-[0]-[2]-[®]-B-T1-[@]-[8] eraETG Code Seite
:; ;:{e-):::)jl;?anlggggiidol;]ne;L:Legzﬁtg\?lu\dnfiri‘gf;tul?gi:én sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andemn. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) - - -

| I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-200-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 25 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-10-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPAI-MXM-U-200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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'ICSA3 [ICSPA3] -BECIMB3 m
=]
. Q
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
EBECMB3H MBECOMB3M o
Y-Achshub Y-Achshub 8—
o
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 &
=
100 9.0 100 19.0 18.0 | 13.6 | 10.0
3 200 9.0 5 200 19.0 17.0 [ 12.6 | 9.0
< <
£ | 300 9.0 7.9 £ | 800 19.0 15.9 | 115 | 7.9
< <
N 400 9.0 6.9 N 400 19.0 149 | 105 | 6.9
500 9.0 5.8 500 19.0 138 | 94 5.8
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HMBELIMB3H EBECJMB3M
Hub Hub
100 [200] 300] 400 | 50| 600] 700 | 800[ 200 1004 100 [200[ 300]400 | 500[ 600 | 700 | 800[ 900 [1000
X-Achse| — - 500 470|385 (320 X-Achse| — - 500 470|385 (320
Y-Achse| - 500 480 - | - | - Y-Achse| — 500 480 - | -
Z-Achse 1000 | - e Z-Achse 500 | - - - | -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+334.5 42 X:HUB+353
71 Z:HUB 120 o g
163 =) cﬂ [}
& = <
52 ]
cx =
oC BN (=
0 N gl =1 5
o N & | @ Q
g E’ ‘Lq | ) = 5]
=2 ——
3 | % 8 3 F 3
o, L i
st > Al
e ® £ 2) o
- — & H © 5@ 7
e . i &3 % 23 % 185 48/
S S 4-M8 20 tief 23 a5 Z
25|\ .70 ]| 25 4-M6 20 tief 7|2 @ $c
15|l 90 || 15 2-@8H10 Passung, >z / Ss
10 tief > % g %
7
Z/
| |
‘ | s 22 s s 20
8 L
| [
‘ X:HUB
| X:HUB+395
185
245 B"g
426.5 2g
L1 85
Q
2 -
Cs
a2
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die A= |
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte ME%
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAI zur Einstellung zu schicken.
— & & & @ & &
SE - — - —— - —— 1 -
kd ki kd ki kd
2-@8H10 Passung ‘ A Bx200P [5q]
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000 [ YHw [ 200 [ 300 [ 400 [ 50 [ 600 [ 700 |
L1 (600) (650) (700) (750) (800) (850) (900) (950) L2 | 6900 | (740) | @90) | 840) | (890) [ (940) |
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
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I c s A3 - B F H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B F H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ 7 X1B + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub”"X-Achse: 000-2500mm V-Achse: 200-Toomm ZAchse: 100-500mn| [Zuladung ”” 14 kg - 3kg |

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen g'Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabellange g Kabelfiihrung

(Beisie) (- A - 100AQL - T - 5l -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" A Z-Achsentyp
Sty konf|gl11r)at|on (2) iEsLEl] Nummer |  Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BF1HB1H-A-[@]-[@]-[3]-B-T1- X-Achshub 100: 1(300 mm
1 Y (Hinweis1) 250 : 2500 mm
L 20 : 200 mm
Y-Achshub ~
H ICSA3 [ICSPAS] -BF2HB1H-A-[D]-[@]-[@]-B-T1- (Hinweis1) 70 : 700 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BF2HB1M-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[8)] 10: 100 mm
Z-Achshub
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BF2HB1L-A-[@] -B-T1-[@] (Hinweis1) 50500
N mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB1H-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB1M-A-[D]-[@]-[@]-B-T1 Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
L ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB1L-A-[D] -B-T1-[@]
H ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB1H-A-[D] [@]-8-11-[@] Y-Achse/Z-Achse | CT-SC: Freistehendes Kabel (*3)
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BFAHB M-A- -B-T1 _ Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB1 L-A- .B.T1 . * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*3 Beim Modell # BFCJHB10 kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
H ICSA3 [ICSPAS] -BF1HB1H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Kabelkette ausgestattet werden.
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BF1HB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 5
L ICSA3 [ICSPAS] -BF1HB1L-I-[@]-[@]-[®]-B-T1-[@] p
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
H ICSA3 [ICSPA3] -BF2HB1H-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BF2HB1M-I Bezeichnung Code Seite
Inkremental L ICSA3 [ICSPA3] -BF2HBA1L-I-[D] AQ-Daverschmierung AQ 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB1H-I-[D]- Bremse B 13
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB1M-I-[D]- Creep Sensor c 13
L ICSA3 [ICSPAS] -BF3HB1L--[D]-[2]-[8]-5-T1-[@] Endschalter Referenzfahrt L 14
H ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB1H-I-[0]- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
4 M ICSAB [ICSPA3] -BF4HB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Fihrung mit Kugelkette RT 14
L ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

A"gemeine Parameter *[ 1 gilt fur die Hochpréazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

konfiguration 4
entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXMX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 28 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSAS [ICSPA3] -BFCJHB1 | m
=]
. [
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
HBFOHB1H HMBFOIHB1M HMBFCIHB1L ‘-”,
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub 8—
o
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 &
4
100 3.0 100 6.0 100 14.0
S | 200 3.0 S | 200 6.0 S| 200 14.0 13,5
B i B
5 300 3.0 5 300 6.0 5 300 14.0 12.9
< < <
N 400 3.0 N 400 6.0 N 400 14.0 12.3
500 3.0 500 6.0 500 14.0 1.7
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HWBFHB1H
Hub
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 800 | - | - - - - - - - - - - - - -
HEBFOHB1M
Hub
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 400 | - | - - - - - - - - - - - - _ g
[}
HEBFHB1L g
Hub g
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500 Lg
X-Achse - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300 =]
Y-Achse - 1000 —- - - - - - - - - _ — _
Z-Achse 200 | - | - - - - - - - - - - - - -
. N . . * Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die Referenzfahrtposition. Bei
Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. Anderung dieser Positon bite NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der
ZHUB+270 Position ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.
58.5 Z:HUB 90 1215
‘ 207 @ ]
52 g D
2z
== ) e h S
' = - —
s N =] é
~E J & b g
| / DT T T 7777 7 77777077 70 777777 5
= 87
. I~ z - z
4-M6 20 tief © v =0l 7
19 1 35 2-96H10 Passung 33 é 2; 7
e Qo 7z
‘ 10 10 tief o|% s 7
I8 o a 7z
S22 oN 7
I Lo 7
‘ =g Ssl 7
/ i
| A ~ 7z
Z
Z
| E .
PP PP I P /A
| <
o
162 {8 239
185 27 X:HUB+14 449
245 X:HUB+490
4185
L =)
(o)
2
Qc
X-Hub A B c D Y-Hub L o
1000 225 0 0 12 200 (650) 3 g
1100 | 275 0 0 12 300 (700) Sk}
1200 | 325 0 0 2 400 | (750) o
1300 375 0 0 12 500 (800) —
1400 425 0 0 12 600 (850)
1500 475 0 0 12 700 (900) /(
1600 525 0 0 12 SN ’
1700 | 575 0 0 12 = _—
1800 200 425 0 16
1900 | 200 475 0 16 | (Max. ca. 88)
2000 200 525 0 16
2100 | 200 575 0 16 mg\ C-9 Bohrung, @15 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
2200 200 200 425 20 - - - - - - - - = -
2300 200 200 475 20 = %L,i,i,i,i,i,i,i,i,i,g,,‘j\
2400 200 200 525 20 i v v i d i i o - -
200 200 575 20
2500 EOL 200 J A B c 400 J c B A ‘ 200 JSJ
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I c s A3 - B F H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B F H B 2 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ 7 X1B + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Hub”"X-Achse: 000-2500mm V-Achse: 200-Toomm ZAchse: 100-500mm| [ Zuladung 719 kg ~ 3.5 kg

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen g'Y-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzuseizende Steverung g Kabellange g Kabelfiihrung

Beisie) (A A - 100AQL - T - 5l -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" A Z-Achsentyp
Sty konf|gl11r)at|on (2) iEsLEl] Nummer |  Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -BF1HB2H-A [@]-B-T1- X-Achshub 100: 1(300 mm
1 Y (Hinweis1) 250 : 2500 mm
L 20 : 200 mm
Y-Achshub ~
H ICSA3 [ICSPAS] -BF2HB2H-A-[D]-[@]-[8]-B-T1- (Hinweis1) 70 : 700 mm
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BF2HB2M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 10: 100 mm
Z-Achshub
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BF2HB2L-A-[@] -B-T1-[@] (Hinweis1) 50500
N mm
H ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB2H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB2M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6] Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
L ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB2L-A-[@] -B-T1-[@)
H ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB2H-A-[@] [@]-5-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse | CT-SC: Freistehendes Kabel (*3)
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB2M-A- -B-T1 _ Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
L ICSAS [ICSPA3] -BF4HB2L-A- .B.T1 . * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*3 Beim Modell # BFCJHB2L kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
H ICSA3 [ICSPAS] -BF1HB2H-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] Kabelkette ausgestattet werden.
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BF1HB2M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 5
L ICSA3 [ICSPA3] -BF1HB2L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] B
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
H ICSA3 [ICSPAS] -BF2HB2H-I-[@]-[@]-[®]-B-T1-[@)] Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
2 M Bezeichnung Code Seite
Inkremental L AQ-Dauerschmierung AQ 13
H ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB2H-I-[@]- Bremse B 13
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB2M-I-[@]- Creep Sensor c 13
L ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB2L-I-[@)] Endschalter Referenzfahrt L 14
H ICSA3 [ICSPAS] -BF4HB2H-I- Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
4 M ICSAB [ICSPAS] -BF4HB2M-I-[0)]-[2]-[3]-B-T1-[@] Fihrung mit Kugelkette RT 14
L ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB2L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]

*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird.

A"gemeine Parameter *[ 1 gilt fur die Hochpréazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXMX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 28 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISALISPAI-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ ICSA3 [ICSPA3] -BFCIHB2] m
>
. D
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
BMBFHB2H HMBFIHB2M HMBFCIHB2L ‘-”,
Y-Achshub Y-Achshub Y-Achshub 8—
o
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 &
=
100 3.5 100 9.0 100 19.0 18.0 | 13.6 | 10.0
§ 200 35 § 200 9.0 i_g 200 19.0 17.0 | 126 | 9.0
£ | 300 35 £ | 800 9.0 7.9 £ 300 19.0 159 | 115 | 7.9
< < <
N 400 3.5 N 400 9.0 6.9 N 400 19.0 149 105 | 6.9
500 3.5 500 9.0 5.8 500 19.0 138 | 94 | 58
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HWBFHB2H
Hub
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 1000 | - | - - - - - - - - - - - - -
EBFOHB2M
Hub
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 500 | - | - - - - - - - - - - - - - @
[]
EBFOHB2L g
Hub c
=}
100 200~500 600 700 100~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500 Lg
X-Achse| - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300 =]
Y-Achsg| - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 250 | - | - - - - - - - - - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+320.5 = B
71_ Z:HUB 120, v e ‘B$:+ )
o5 163 ﬁ
ég 8 - - - ] ‘
gg " & onl
o B
85 L = 8 F
Sk 4, )\ il s
o D
*& LAl ) 33
e 5 % 2 7
ol e et i = % sS4
== L2 | & By ag %
4-M8 20 tief =1 gy
35 3~ 4-M6 20 tief =) g g%
o5llM7oll2s %D&;HO Passung kel 2 2 7
18{[[o0 15 e g7 /
7z 7
* Die Konfigurationsposition ‘ % Z
in der Abg"dung i sfdie J WL L L L L L L L L Y
Referenzfahrtposition. Bei =
Anderung dieser Position
bitte NM in den Optionen ! L
angeben. Zur Anderung 185 48 239
der Position ist der 4 X:HUB+14 472
Antrieb an Al zur X:HUB+490
Einstellung zu schicken.
185
245
412, 12 (Creep sensor,
L
X-Hub A B c D Y-Hub L
1000 225 0 0 12 200 (650) /(
1100 275 0 0 12 300 (700) N — |
1200 325 0 0 12 400 (750) S
1300 375 0 0 12 500 (800)
1400 | 425 0 0 12 600 | (850) | (Max. ca. 88)
1500 475 0 0 12 700 (900)
1600 525 0 0 12
1700 575 0 0 12
1800 200 425 0 16
1900 | 200 475 0 16 C-9 Bohrung, @15 Senkung, 1 tief (Rickseite)
2000 200 525 0 16 2-08H10 Passun
2100 200 575 0 16 o — = = = = = = =
2200 200 200 425 20 S %7777777777777777777—«7%
2300 200 200 475 20 i id id id hd id id hd hd id
2400 | 200 200 525 20 i L J L
2500 200 200 575 20 50,200 A B c 400 c B A 200 }50)
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I c S A3 - B F H B3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B F H B Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_/'xvB + Festst. Z-Achsengrundr. | [[Fiubb”"x-Achse: 000-2500mm V-Achse: 200-T00mm ZAchse: 100-500nm| [ Zuladung 19 kg ~ 5.8 kg

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp @X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen g Einzusetzende Steuerung g Kabellange gKabelfihrung

@eisie) (SN A - 100AOL - 40AOL - 30BL - T - 5L -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" A Z-Achsentyp
[ SEEIE konﬂgt;r)ahon (*2) ieEel Nummer Parameter Spezifikation
) H ICSA3 [ICSPA3] -BF 1HB3H-A-[@]-[@-[3]-8-T1- X-Achshub 1001000 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BF 1HB3M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1 (Hinweis1) 250 : 2500 mm
H ICSA3 [ICSPAS] -BF2HB3H-A [@]-B-T1- 20 : 200 mm
2 Y-Achshub -
M Hil is1 .
Absolut (Hinweis1) 70: 700 mm
s H ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB3H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@)] 10 : 100 mm
Z-Achshub '
M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB3M-A-[0]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50500
: mm
. H ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB3H-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-
M ICSA3 [ICSPAS] -BF4HB3M-A-[@]-[@]-[®]-B-T1 Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
] H ICSA3 [ICSPA3] -BF1HB3H-I-
M ICSA3 [ICSPA3] -BF 1HB3M-I-[@] Y-Achse/Z-Achse | CT-SC:  Freistehendes Kabel (*3)
, H ICSA3 [ICSPA3] -BF2HBSH-I-- Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette
M ICSA3 [ICSPAS3] -BFZHBSM-I— * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
Inkremental *3 Beim Modell # BFLOJHB3[ kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
3 H ICSA3 [ICSPA3] -BF3HB3H-I-[@]- Kabelkette ausgestattet werden.
M ICSA3 [ICSPAS] -BF3HB3M-I-[@]- ]
H ICSA3 [ICSPA3] -BF4HBSH»I--
4 Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
M ICSA3 [ICSPA3] -BF4HB3M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[6] Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. ; "
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. Bezelchnung Code Seite
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor [} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) - - -

| I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

L |

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXMX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 28 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPAI-MXM-U-200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BFCIHB3 | m
>
n D
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
EBFOHB3H EBFOHB3M =
Y-Achshub Y-Achshub 8—
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 g
100 9.0 100 19.0 18.0 | 13.6 | 10.0 <
) o 7
2 200 9.0 2 200 19.0 17.0 | 12.6 | 9.0 (7]
% 300 9.0 7.9 % 300 19.0 159 115 [ 7.9
< <
N 400 9.0 6.9 N 400 19.0 149 | 105 | 6.9
500 9.0 5.8 500 19.0 138 | 94 | 58
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
EBFOHB3H
Hub
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse| - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse: 1000 | - | - - - - - - - - - - - - -
EBFIHB3M
Hub
100 200~500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - | - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 500 | - | - - - - - - - - - - - - - g
[]
8
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. E
=]
«Q
[]
=]
Z:HUB+334.5
71_ Z:HUB 120,
5 163 & }7*7*7*7*7*7‘%3
59 - QI
3
=
gs B E Q - ———— ——— - {
] K 2 ‘_ Y '® T
8¢ N S ] g
NP J VTS TLTTTT T T 7T 7 0 77770 7 0 77 7 70 70 77 A
<
D) o
= e NL+ | k 5 % T §§ g
4-M8 20 tief Yy | ¥ 5%
35 lya [ 4-M6 20 tief 8| 88 7
+ ¥ 0 1]
o5/l 70l 25 foﬂt?enho Passung § % § 7 gg %
15[|]l 90 |[15 HE ? a@ é
‘ % 2
‘ I/ZZZZZ/[///MA/IJMI///ZZZZ[/////ZZZZZ/Z/IM/[/Z//E
| =
185 Jdg_ 239
4 X:HUB+14 472
185 X:HUB+490
245
426.5
L
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAIl zur Einstellung zu schicken.
12 (Creep sensor,
Referenzpunkt LS
X-Hub A B C D Y-Hub L
1000 225 0 0 12 200 (650)
1100 275 0 0 12 300 (700) //( .
1200 325 0 0 12 400 (750) SN
1300 | 375 0 0 12 500 | (800) =
1400 425 0 0 12 600 (850)
1500 475 0 0 12 700 (900) (Max. ca. 88)
1600 525 0 0 12
1700 575 0 0 12
1800 200 425 0 16
1900 200 475 0 16 D-9 Bohrung, @15 Senkung, 1 tief (Ruckseite)
2000 200 525 0 16
2-@8H10 Passung
2100 200 575 0 16 — — — s = s s = = —
2200 200 200 425 20 o A
2300 | 200 200 475 20 mEio = 5 = = = ~ - - ~ H 3’}
2400 | 200 200 525 20 ‘ i L J J 0‘
2500 200 200 575 20 50,200 A B C 400 C B A 200 5
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I c s A3 - B A M 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B M 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ /%18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [Hub_”"X-Achse: 100-600mm Y-Achse: 100-400mm Z-Achse: 100-300mm | [Zuladung 11 kg - 16 kg

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp gX-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung - Kabellange gKabelfihrung

Beisie) ((SE-MIS- A - 60AQL - 40AQL - 30BLNM T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes

[ SEEIE ko)ﬁl\f(i??ﬁgtsion Z-Acgz?ntyp ieEel Nummer Parameter Spezifikation
) M ICSA3 [ICSPA3] -BAIMSTM-A-[@]-[2]-[@]-B-T1 X-Achshub 10:100mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BAIMS1L-A-[@]-[@]-[@]-B-T1- (Hinweis1) 60 : 600 mm
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BA2MS1M-A-[@] B-T1 V-Achshub 10: 1(30 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BA2MS1L-A-[D]-[2]-[6]-B-T1- (Hinweis1) 40 : 400 mm
s M ICSA3 [ICSPA3] -BA3MS1M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 10 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BA3MS1L-A-[@]-[@-[@]-8-T1-[@] (ZH/,\nCWhZ:;ﬂ? -
. M ICSA3 [ICSPA3] -BA4MS1M-A-[@]-[@]-[3)]-B-T1-[@]-[6] %0300 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BA4MS1L-A [@]-B-T1- mﬁ:g%ﬁ gt gm
; M ICSA3 [ICSPA3] -BATMS1M-I-[@]
- ICSA3 [ICSPAS] -BATMS1L-1-[3]-[2]-[0]-6-T1-[a] Y-Achse{Z—Achse SC-SC : Freistehendes Kabel
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BA2MS1M-I-[@]-[@)]-[G]-B-T1- Kabelftihrung
Inkremental L ICSA3 [ICSPAS] -BA2MS1L-I-[@)] [@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s M ICSA3 [ICSPA3] -BA3MS 1M-I-[D]-[@]-[@]-B-T1- i
L ICSA3 [ICSPAS] -BA3MS1L-I-[@-[@]-[@]-B-T1-[@] _ )
y M ICSA3 [ICSPA3] -BA4MS1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1- s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
L ICSA3 [ICSPA3] -BA4MS1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] eraETG Code Seite
:; ;L—r:;?;gg;&i?&lne;L:Legz:&w‘dnﬂi\gf;tul?;:én sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andemn. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 8 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 8 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-SXM-[J-60-8-(Hub)-T1 A
chse SAISPAL-S 60-8-(Hub) 15 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[1-60-8-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BACIMS1[]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBACIMS1M MBALCIMS1L
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 200 | 300 400
o | 100 3.0 o | 100 1.0 7.6 36
=1 =]
< <
[} [72]
£ | 200 23 5 | 200 10.3 6.9 2.9
< <
N1 300 1.6 N1 300 96 6.2 2.2
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBACIMS1M WBACMS1L
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | e00 100 | 200 | 300 | 400 [ 500 | 600
X-Achse 400 X-Achse 400
Y-Achse 400 - - Y-Achse| 400 - -
Z-Achse 400 | - - - Z-Achse 200 | - - -

LUINCERTIT] -« Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

W\

L2
Bl L1
=0
o4
2
c X
[
od
Q
85
Co
Ng
i
35.5 H 5()‘ w 2-@6H10 Passung
Z:HUB 20 ‘ 6-M6 16 tief
I
I
130
175
41.5 Z:HUB+270
Z:HUB+311.5

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.

X-Hub 100 200 300 400 500 600
L1 (500) (550) (600) (650) (700) (750)
A 151 251 151 251 151 251
B 0 0 1 1 2 ]
c 4 4 6 6 8 8
Y Hub
100 200 300 400
100 (610) (660) (710) (760)
Z-Hub 200 (710) (750) (810) (860)
300 (810) (860) (910) (960)

100.2 X:HUB+244.5
-
o
) +
\ i
S i o 3 d
R g 3
iz
o »’:‘ |
2 ¢ 7 &5 % 157 40_111.5
> 8 o S35
I =2 o &
S S3
ag %
0
///M/////%
R
36.2 X:HUB 308.5
X:HUB+344.7

12 (Creep sensor,
Referenzpunkt LS)

kd

o

=T}

tief (Ruckseite)

Bx200” SQ‘

2-@6H10 Passung_— ‘
> C-7 Bohrung, @11 Senkung, 50
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I c s A3 - B B H 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I P A3 B B H 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ /%18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [Hub”"X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-400mm Z-Achse: 100-300mn | [Zuladung 772 kg - 16 kg

IModeHspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisiel) (55 -HSI- A 60AQL - 40AQL -  30BLM T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" A Z-Achsentyp
[ SEEIE konf|gl11r)at|on (*2) ieEel Nummer Parameter Spezifikation
) M ICSA3 [ICSPAS] -BB1HS1M-A-[0]-[2]-[@]-B-T1 X-Achshub 2080 mm
L (Hinweis1) 80: 800 mm
M 10: 100 mm
2 Y-Achshub -
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BB2HS1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1- (Hinweis1) 40 : 400 mm
s M ICSA3 [ICSPA3] -BB3HS1M-A-[@]-[2@]-[@]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Z-Achshub ’
L ICSA3 [ICSPA3] -BB3HS1L-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50 300
: mm
. M ICSA3 [ICSPA3] -BB4HS1M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4HS1L-A [@]-B-T1- Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
; M ICSA3 [ICSPA3] -BB1HS1M-I
L ICSA3 [ICSPA3] -BB1HS1L-I-|D|-|@|-|®]-B-T1-|®|-|® - -
CSAS [ICSPAS] S Y ng:ﬁézhrﬁ?]hse SC-SC: Freistehendes Kabel
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2HS 1M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] 9
Inkremental L ICSA3 [ICSPAS] -BB2HS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s M ICSA3 [ICSPA3] -BB3HS1M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPAS] -BB3HS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BB4HS1M-I- -B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4HS1L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] eraETG Code Seite
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. .
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit kbnnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 16 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[1-60-16-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BBOIHS1C]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HMBBLIHS1M HWBBIHS1L
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 200 | 300 400
o 100 3.0 o 100 7.2 7.0 6.3
=3 =3
B 3
S 200 2.3 S 200 6.5 6.3 5.6
< <
N 300 1.6 N1 300 5.8 56 49
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HWBBLIHS1M WBBLIHS1L
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| — 1000 795 X-Achse| — 1000 795
Y-Achse| 800 - - - Y-Achse 800 - - -
Z-Achse 400 | - - - - Z-Achse 200 | - - - -
LUINCELITT] Die unten angegebenen Abmessungen gelten fir die XY-Achsenkonfiguration 1.
L2 4. X:HUB+293.5
L1
59 +
o
¥ M 3. G im
85 - P imes
N — B ]| LT —
1 & | AT
O3 : 8 - [ 3
22 | = N i & @4:J
S iy /AL d oy B
I T T . J 2 8’ ~ i
5 H— —+—— — - — |9
'\Liw e WL} 7777777772 47248 | O
LT 1 il
\ 8 =
w5 I ‘lo w 2-96H10 Passung s é g2 Z
- =4
Z:HUB 20 6-M6 16 tief 2 g 7 g’é 7187 40| 1345
> % o i',-g
| 32 Z &5
> 7 ~ O
| -
| R
J; 2
148 | | 36.2 X:HUB 331.5
193 X:HUB+367.7
59.5 Z:HUB+270
Z:HUB+329.5
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.
59
2x
85
a o
Co
NF
1=
e & @ @
- - —— - —— 4
F Ll Ll Ll
2-@8H10 Passung ‘
D-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Riickseite) 5 A Bx200” 50
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 Y-Hub
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 100 200 300 400
A 104 204 104 204 204 104 100 (630) (680) (730) (780)
B 1 1 2 2 3 4 Z Hub 200 (730) (780) (830) (880)
© 6 6 8 8 10 12 300 (830) (880) (930) (980)
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I c s A3 - B B M 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B B M 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ " xvB + Festst. Z-Achsengrundr. | [Hub_”"X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-400mm Z-Achse: 100-300mn | [Zuladung 11 kg - 16 kg

IModeIIspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp mX-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

Beisie) (6B A - 60AQL - 40AQL - 30BLNM T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

E 5 Erklarung des Modellcodes
[ SEEIE ko)ﬁl\f(i??ﬁgtsion Z-Acgz?ntyp ieEel Nummer ; Parameter Spezifikation
) M ICSA3 [ICSPAS] -BBIMS1M-A-[@]-[@]-[&]-8-T1-[@-[@] X-Achshub 20+200 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BB1MS1L-A [@-B-T1- (Hinweis1) 80: 800 mm
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2MS1M-A-[@)] B-T1 V-Achshub 10: 1(30 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BB2MS1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1- (Hinweis1) 40 : 400 mm
s M ICSA3 [ICSPA3] -BB3MS1M-A-[D]-[2]-[3]-B-T1-[@] 10 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BBMS1L-A-[@]-[@-[@]-B-T1-[@] (ZH/,\nCWhZ:;ﬂ? -
. M ICSA3 [ICSPA3] -BB4MS1M-A-[@)-[2]-[3]-B-T1-[@] %0300 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4MS1L-A-[D]-[@]-[3]-B-T1- mﬁ:g%ﬁ gt gm
) M ICSA3 [ICSPA3] -BB1MS1M-I-[@]-[@]-[G]-B-T1-
- ICSA3 [ICSPAS)] -BBIMS1L--(T] l-5-71-[@ Y-Achse{Z—Achse SC-SC : Freistehendes Kabel
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BB2MS1M-I-[@)-[@)]-[3]-B-T1- Kabelftihrung
Inkremental L ICSA3 [ICSPAS] -BB2MS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@)] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s M ICSA3 [ICSPA3] -BB3MS1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1- i
L ICSA3 [ICSPA3] -BB3MS1L-I-[@-[@]-[3]-B-T1-[@ _ )
y M ICSA3 [ICSPAS] -BBAMS 1M-I-[@]-[@]-[@]-B-T1- s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
L ICSA3 [ICSPA3] -BB4MS1L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] eraETG Code Seite
:; ;L—r:;?;gg;&i?&lne;L:Legz:&w‘dnﬂi\gf;tul?;:én sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andemn. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 60 W / 8 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

L |

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Model Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-SYM-[1-60-8-(Hub)-T1 16 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BBOIMS1[]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HEBBCIMS1M EBBOMS1L
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 | 200 | 300 [ 400
a 100 3.0 o 100 11.0
=] =]
% &
S 200 23 S 200 10.3
< <
N 300 16 N1 300 9.6
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBBCIMS1M WBBCIMS1L
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 500 480 | 380 X-Achse| — 500 480 | 380
Y-Achse 400 - - - Y-Achse) 400 - - -
Z-Achse 400 | - - - - Z-Achse) 200 | - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
L2 4.2 X:HUB+293.5
L1
@ ] A ima
= = g O
cX P
8% | 9 Rugiimad
a —— , | ol
N 9 el
Op }d 8 o g
N O = & (8]
w2 2, memire Sl
N H
=il - I o ] I
E[ H+:—+4§— - ] 5 / 77 2 ‘@’
| pa—— g T2 07 !
L (] 1 |
\ RS Z =@
35.5 H ‘50 ‘ﬂ‘o 2-@6H10 Passung % 3 % g; Z
Z:HUB 20/ 6-M6 16 tief 2o gc / 157 40| 1345
g Q
I > Ss
a o /
-
| %
! ////M/////M/////M
Jp ®
14 B 36.2 X:HUB 331.5
193 X:HUB+367.7
59.5 Z:HUB+270
Z:HUB+329.5
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.
;a
o d
2g
o c
22
[Sks]
o
1= !
: | »
Y @ @ @
R A S N
= & & &
2-@8H10 Passung ‘
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) 5 A Bx2007 50)
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 Y-Hub
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 100 200 300 400
A 104 204 104 204 104 204 104 100 (630) (680) (730) (780)
B 1 1 2 2 3 3 4 Z-Hub 200 (730) (780) (830) (880)
9 6 6 8 8 10 10 12 300 (830) (880) (930) (980)
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I c s A3 - B c H 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c H 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ 7" x¥B + Festst. Z-Achsengrundr. | [Fub_”"X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-500mm Z-Achse: 100-300mn | [Zuladung 10 kg ~ 1.6 kg |

IModeIIspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp mX-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@eisie) (fSE-EHI- A - 70AQL - 40AQL - 30BLNM - T1 - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

. XY-Achs- Z Achsentyp Erklarung des Modellcodes
MR konfl(g*t;r)atlon (*2) ieEel Nummer Parameter Spezifikation
) M ICSA3 [ICSPA3] -BCTHS 1M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1 X-Achshub 2080 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BCTHS1L-A [@-B-T1- (Hinweis1) 80: 800 mm
5 M ICSA3 [ICSPAS] -BC2HS1M-A-[@] B-T1 V-Achshub 10: 1(30 mm
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BC2HS1L-A-[]-[@]-[G]-B-T1- (Hinweis1) 50 : 500 mm
s M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HS1M-A-[@]-[@)]-[@]-B-T1-[@] 10 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC3HS1L-A-[0]-[@]-[@]-B-T1-[@ (ZH/,\nCWhZ:;ﬂ? -
. M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HS1M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] %0300 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4HS1L-A-[D]-[@]-[3]-B-T1- mﬁa‘:gg gt g m
; M ICSA3 [ICSPA3] -BC1HS1M-I-[@]
L ICSAS ICSPAS] -BC1HS1 L0 [e]-6]-8-1-[6] Y-Achse{Z—Achse SC-SC : Freistehendes Kabel
) M ICSA3 [ICSPA3] -BC2HS 1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Kabelfuhrung
Inkremental L ICSA3 [ICSPAS] -BC2HS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HS1M-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@] i
L ICSA3 [ICSPA3] -BC3HS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] ! i
, M ICSA3 [ICSPAS] -BC4HS 1M-I-[@]-[@]-[E]-B-T1-[@] s angeningt, ber mahveren Opionen in sphabetsahes Faanfoice,
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4HS1L-I-[@]-[@]-[3)]-B-T1-[@] eraETG Code Seite
:; ;L—r:;?;gg;&i?&lne;L:Legz:&w‘dnﬂi\gf;tul?;:én sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andemn. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1| (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) K K K

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 19 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSAS [ICSPA3] -BCOHS1O

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

WBCLHS1M MBCOHS1L
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 | 200 | 300 [ 400
o | 100 3.0 o | 100 11.0
=1 =]
< <
[} [72]
2| 200 23 £ | 200 10.3
< <
N1 300 1.6 N1 300 96
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBCLHS1M WBCLIHS1L
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 1000 795 X-Achse| - 1000 795
Y-Achse| 1000 - = = 'Y-Achse 1000 - - -
Z-Achse 400 [-1-1-1- Z-Achse] 200 |- -]-]-

* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

L2
o~ L1 89. X:HUB+307.5
54
D &
q:) é o o [+ + ﬁ‘;
(21 = O| v
£ ) 2 -
SR 1
Qg | H—"—H ! IS ]
~@ | J = i
il 3 )
(=]
e il |
o — —
E{[ R f.fH‘ 27777777/
ZOWL H‘ H 2-06H10 Passung 3 7 %)
20 Q [op}
35.5] | 6-M6 16 tief &2 % 2g| 7«
3¢ 7 85 7
ZHUB o, 8
gEE &E
‘ SENE o8
7 s2l 7
7
-
! MMM//M%
| 3 i
: A L
170 ] 36.2 X:HUB 360.5
230 X:HUB+396.7
415 Z:HUB+270
Z:HUB+311.5
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.
,:a
[ogui}
2
35
ad
o
N
=t t
H |
Fe rS S @ rS
Rz —— |~
F & i K ka
2-08H10 Passung”
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) /|50, A Bx200P ‘5Q‘
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 Y-Hub
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 100 200 300 400 500
A 104 204 104 204 104 204 104 100 (630) (680) (730) (780) (830)
B 1 1 2 2 3 3 4 Z-Hub 200 (730) (780) (830) (880) (930)
© 6 6 8 8 10 10 12 300 (830) (880) (930) (980) (1030)
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I c S A3 - B c H 83 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c H M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ /%18 + Festst. Z-Achsengrundr. | [Hub " X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 00-500mm Z-Achse: 100-300mm | [Zuladung 10 kg - 6.7 kg |

IModeIIspezifikation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

Beisie) (ST A - 70AQL - 40AQL - 30BLNM T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

A o Erklarung des Modellcodes
[ SEEIE ko)ﬁl\f(iggigtsion Z-Acgz?ntyp ieEel Nummer ; Parameter Spezifikation
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1HS3M-A-[@] B-T1 X-Achshub 2080 mm
Absolut 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2HS3M-A-[D] B-T1 (Hinweis1) 80 : 800 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HS3M-A-[@] B-T1-[@]-[®)] 10 : 100 mm
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HS3M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] \((Hﬁcvvzgﬂl)) 50 : 500 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BCTHS3M-I-[@] -B-T1-[@] 10: 100 mm
kremental 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2HS3M-I-[@]-[@]-[3)]-B-T1-[@] (ZH/,\nCWhZ:;ﬂ? 30 300 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3HS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6]
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4HS3M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] Kabellange 3L:3m
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. (Hinweis 2) SL:6m
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y'Q;E:ﬁézh'ﬂf]gse SC-SC : Freistehendes Kabel

* Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1(entgegengesetzt zu 1) - - -

| I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

'
[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installiert)
. (Arbeitsbereich)

1
5l
konfiguration 4 M

1

1

1

entgegengesetzt zu 3)
(Arbeitsbereich)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 19 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPAS] -BCOHS3M

HMBCIHS3M
Y-Achshub

100 | 200 | 300 [ 400 | 500
a | 100 10.0 8.7
=3
<
£ | 200 920 7.7
5 . :
N[ 300 8.0 6.7

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

EBCOHS3M

Hub

100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800

X-Achse| — 1000 795
Y-Achse 1000 - - -
Z-Achse| 500 | - - - _

Jajoqoasyoeury

Abmessungen * Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

uabunianalg

L2 05.2 X:HUB+307.5
L1
%)
o
2 "+ +
b e
a +
o N = r
8 5 ﬁﬁ . ‘ T ﬂ
=2 } ! 8 | — .
a o =
- | - H ;}
A
ol i J I
=+ ¥ + ¢ S 9 |
S = —h— - —— - —+— — ¢ 8
°’| I e = WW/////W?////
&ju LIRAL 2-08H10 Passung 8 % ] /” ‘
39 6-M8 20 tief i@ 7 23 % 200 48 1355
‘ 3¢ 7 3s| 7 -
I & 23 7
Z:HUB ‘ >3 gg
i 7 Ss
! > vl 7
H 0
‘ %
% '
! LI 7020000020202
| 3 |
170 4‘ 29.2 X:HUB 383.5
230 X:HUB+412.7
59 Z:HUB+334.5
Z:HUB+393.5

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.

x:a\
o
ac
c X
o c
w >
Q
gy
S5¢e
[Sh]
@
Y

A E)

= s

C-9 Bohrung, 216 Senkung, 1 tief (Rlickseite) | ———

2-@8H10 Passung

B Py @ Y Py
Q 4—————————9———+
= T Ll L T
LSQL A J Bx200° EQ‘
Y-Hub
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 100 200 300 400 500
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 100 (670) (720) (770) (820) (870)
A 104 204 104 204 104 204 104 24ty 200 (770) (820) (870) (920) (970)
B 1 1 2 2 3 3 4 300 (870) (920) (970) (1020) (1070)
C 6 6 8 8 10 10 12 400 (970) (1020) (1070) (1120) (1170)
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ICSA3-BC
ICSPA3-BC

MS1
MS1

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
Z-Achsengrundrahmen

Hochprazisionsversion

| Typ XYB+BewegI.Z-Achsengrundr.l | Hub

X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-500mm ZAchse: 100-300mm | [ Zuladung 11 kg ~ 1.6 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (oM A - 70AQL - 40AL - 30BLNM

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen

* [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

T - 5L -SC-SC

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp konfl(gtlir)atlon (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
; M ICSA3 [ICSPA3] -BCTMS1M-A-[D] B-T1 X-Achshub 20200 mm
L (Hinweis1) 80 : 800 mm
5 M Y-Achshub 10: 100 mm
-Achshu ~
L (Hinweis1) 50 : 500 mm
Absolut :
M K
3 Z-Achshub 10100 mm
L (Hinweis1) )
30 : 300 mm
4 M
Kabella :
L gbe ange 3L : 3m
(Hinweis 2) 5L:5m
) M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MS1M-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-
L ICSA3 [ICSPA3] -BC1MS1L-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse | g o et standing cable
Kabelfuh I :
) M ICSA3 [ICSPA3] -BC2MS1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1- abelfuhrung
Inkremental L ICSA3 [ICSPAS] -BC2MS1L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MS1M-I-[0]-[2]-[®]-B-T1-
L ICSA3 [ICSPAS] -BC3MS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MS1 M-I- -B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
L ICSA3 [ICSPA3] -BC4MS1L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6] EErEE Code Soite
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. _
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. AQ'DauerSChm'er“ng AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor 13
Endschalter Referenzfahrt 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

XY-Achs-
konfiguration 1

(Arbeitsbereich)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

L |

XY-Achs-

| konfiguration 2 1
1 (entgegengesetzt zu 1),
! _(Arbeitsbereich) 1

i B
konfiguration 4 M|
(entgegengesetzt zu 3) :
(Arbeitsbereich) |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achse Modell Seite
X-Achse ISA[ISPA]-MXM-[J-100-10-(Hub)-T1 18
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-10-(Hub)-T1 21
Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-[1-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17

* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)

angegeben.

ISPA/ICSPA Katalog

bedingen eine reduzierte Zuladung.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

(Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten

A der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung

(Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.




[ICSAS [ICSPA3] -BCCOMS10

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

EBCLMS1M EBCOMSIL
Y-Achshub Y-Achshub
100 | 200 | 300 | 400 100 | 200 | 300 [ 400
o 100 3.0 o 100 11.0
=] =]
- -
[} [2]
S 200 2.3 S 200 10.3
< <
N 300 16 N1 300 9.6
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
EBCLIMS1M EBCOMSI1L
Hub Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| — 500 480 | 380 X-Achse| — 500 480 | 380
Y-Achse) 500 - - - Y-Achse 500 - - -
7 Achse 400 [-1-1-1- Z-Achse] 200 |- -]-]-
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
L2
— L1 89. X:HUB+293.5
59
D |
5% o T oFE:
28 =\ Ehe . 95
85 . i
Qo | ! IS g
ag | _J = I
w
i 1001 : ) g
o — —
E[[ FEES===== L
ZOWL H‘ H 2-06H10 Passung 3 7 %)
20 < o
35.5] | 6-M6 16 tief &2 % 2g| 7«
=1k Z 85 7
ZHUB ‘ Id ad 7
> S| @ o N
I 2 7 58 %
| >3 =2
g 7 a2l 7
7
2
‘ G2
| 3 |
170 ] 36.2 X:HUB 346.5
230 X:HUB+382.5
41.5 Z:HUB+270
Z:HUB+311.5
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.
;a
(o}
2g
H
Q
85
C9
Ng
=" -
H 1
— @ & @ @ &
S e —_—
Ll & & &
2-08H10 Passung”
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) /|50, A Bx200” ‘5Q‘
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 Y-Hub
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 100 200 300 400 500
A 104 204 104 204 104 204 104 100 (630) (680) (730) (780) (830)
B 1 1 2 2 3 3 4 Z-Hub 200 (730) (780) (830) (880) (930)
9 6 6 8 8 10 10 12 300 (830) (880) (930) (980) (1030)
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I c S A3 - B c M 83 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B c M M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_7"xvB + Bewegl. Z-Achsengrundr [[HUB_ " X-Achse: 200-800mm Y-Achse: 100-500mm Z-Achse: 100-300mm | [ Zuladung ”” 11.9kg - 6.7 kg]

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (oM A - 70AQL - 40AL - 30BLNM T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) it Nummer Parameter Spezifikation
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MS3M-A-[0]-[@]-[@]-B-T+ X-Achshub 20200 mm
Abeolut 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2MS3M-A-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@]-[] (Hinweis1) 80:800 mm
SOIU’
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MS3M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6] V-Achshub 10 : 100 mm
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MS3M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]-[6] (Hinweis1) 50 : 500 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BC1MS3M-I-[@]-[2]-[@]-B-T1-[@] 2 Achshub 10 : 100 mm
-Achshul
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BC2MS3M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) -
Inkremental 30 : 300 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BC3MS3M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BC4MS3M-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y-Achse/Z-Achse . .
Kabelfuhrung SC-SC: Self-standing cable

* Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -
] | (Aeitsbereich) _: Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 100 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm (M)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

M
konfiguration 4 Ml
(entgegengesetzt zu 3) :

(Arbeitsbereich) Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXM-[1-100-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 18 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-10-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSAS [ICSPA3] -BCCIMS3M

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

EBCOMS3M
Y-Achshub
100 | 200 | 300 [ 400 | 500
o | 100 119 18 | 87
-
§ | 200 109 108 | 77
™| s00 9.9 98 | 67

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

EBCLIMS3M
Hub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
X-Achse| - 500 480 | 380
'Y-Achse 500 - - _
Z-Achse| 500 | - - - _

Abmessungen * Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

12 (Creep sensor,
Referenzpunkt LS)

Z:HUB

L2 05.2 X:HUB+293.5
L1
2 &
ﬁiﬁ | g e M iame
{bﬁ f = " H ‘;}
(LT = I
e e —— WW/////W?////
200 ([T 2-08H10 Passung 2 v =@ 41
EE}L 6-M8 20 tief il é 23 Z 200 4&‘ 1215
I 29 &5 /
‘ S g5 %
I 590
A Os
w gk S
| o .
! iy
| : |
170 | 29.2 X:HUB 369.5
L | 230 X:HUB+398.7
59 ZHUB+334.5
Z:HUB+393.5

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.

12 (Creep sensor,
Referenzpunkt LS)

C-9 Bohrung, 016 Senkung, 1 tief (Rlckseite) || m———

2-@8H10 Passung

kY Py Py Py Py
< o
= T Ll L T
L’:QL A J Bx200° EQ‘
Y-Hub
X-Hub 200 300 400 500 600 700 800 100 200 300 400 500
L1 (550) (600) (650) (700) (750) (800) (850) 100 (670) (720) (770) (820) (870)
A 104 204 104 204 104 204 104 24ty 200 (770) (820) (870) (920) (970)
B 1 1 2 2 3 3 4 300 (870) (920) (970) (1020) (1070)
C 6 6 8 8 10 10 12 400 (970) (1020) (1070) (1120) (1170)
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I c S A3 - B D H 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I P A3 B H 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ "B + Bewegl. ZAchsengrundr. [ Fiub_ " X-Achse: 00-2000mm Y-Achse: 100-500mm ZAchse: 100-30omm | [ Zuladung 11 kg - 16 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) ({Ho-DISI- A - 100AQL - 40AOL - 30BLNM T - 5l -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
; M ICSA3 [ICSPA3] -BD1HS1M-A-[@-[@]-[@]-B-T1-[@]-[6] X-Achshub 80800 mm
L ICSA3 [ICSPAS] -BD1HS1L-A-[D]-[@]-[8]-B-T1- (Hinweis1) 200 : 2000 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -BD2HS1M-A-[@] B-T1 10 : 100 mm
2 Y-Achshub _
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BD2HS1L-A-[0]-[2]-[3]-B-T1- (Hinweis1) 50 : 500 mm
s M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HS1M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] 10: 100 mm
Z-Achshub .
L ICSA3 [ICSPA3] -BD3HS1L-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50 300
: mm
. M ICSA3 [ICSPA3] -BD4HS1M-A-[0]-[@]-[@]-B-T1-[@)]
L ICSA3 [ICSPA3] -BD4HS1L-A [@]-B-T1- Kabellange 3L:3m
L ] . . . (Hinweis 2) 5L:5m
] M ICSA3 [ICSPA3] -BD1HS1M-I-[@)]
L ICSA3 [ICSPA3] -BD1HS1L-I-[@]-[2]-[®]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse | ~p oo o ding cable (3
Kabelfuh oV :
) M ICSA3 [ICSPA3] -BD2HS1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] abelfuihrung
L ICSA3 [ICSPAS] -BD2HS1L-I-[@] [@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
Inkremental *3 Beim Modell # BDCOHS10 kann die Kabelfuihrung der Y-Achse nur mit
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HS1 M-I- -B-T1- Kabelkette ausgestattet werden.
L ICSA3 [ICSPA3] -BD3HS1L-I-[@)-[@]-[@]-B-T1-[@] %
tionen
M ICSA3 [ICSPA3] -BD4HS 1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] &
4 Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
L ICSA3 [ICSPA3] -BD4HS1 L-l----B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. ; -
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. Bezelchnung Code Seite
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Arbeitsbereich entgegengesetzt zu 1
| (PrisslisaeEn, 1 entgegeng I Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

! _(Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

e,
konfiguration 4 Ml
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 20 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BDIHS1]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HMBDOIHS1M MBDCIHS1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub
100 | 200 | 300 | 400 | 500 100 [ 200 [ 300 | 400 ] s00
g 100 3.0 38 100 11.0
< <
5 5
2 200 2.3 “ 200 10.3
Q Q
< <
N 300 1.6 N 300 9.6
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBDLIHS1M Il BDIHS1L
Hub Hub
100 800 100 800
& 500 ~ 1400 | 1500 | 1600 [ 1700 | 1800 | 1900 | 2000 ~ 500 ~ 1400 | 1500 1600 [ 1700 | 1800 [ 1900 | 2000
400 1300 400 1300
X-Achse - - 1000 950 800 700 600 550 500 450 X-Achse| — - 1000 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achse 1000 - - - - - - - - Y-Achse] 1000 - - - - - - - -
Z-Achse| 400 | - - - - - - - - - Z-Achse| 200 - - - - - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
Z:HUB+311.5
41.5 Z:HUB+270
_ZHUB 41.2 X:HUB+403.5
0|
22 ) p= = T
5% H—— g _—
§§ N = = ‘ ]
S| ] J = - — —
Nt s 3
=] — A T i
E[[ I : § ° W///WW/WW/W//?///W//?//W///WW///é W g
35.5 5015 2-@6H10 Passung o &l -5
A0 \8-Me 16 tiet Sl é 8e Jar g 1835 |
= o o]
| 1202 Z 857
SRy 89
‘ Ss
@
|
- MM/MM/MMMMM/MM/MMM
<
o
170 36.2 X:HUB 408.5
230 . X:HUB+444.7

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.

Referenzpunkt LS)

12 (Creep sensor,

(Max. ca. 149)

C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite)

2-@8H10 Passung
5" & & & ry & ry & |
-t
- - - - - - - -
50 200 | A ] B B | ¢ | 20 kd
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 | 800 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 200 | 200 | 200
D 0 | 10 | 12 12 12 | 12 12 | 12 12 12 | 16 6 | 16
Y-Hub
100 200 300 400 500
100 ©30) | (680) | (730) | (780) | (830)
Z-Hub 200 (730) | (780) | (830) | (880) | (930)
300 ®30) | (880) | (930) | (980) | (1030)
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I c S A3 - B D H 83 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B H M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ "B + Bewegl. ZAchsengrundr. [ Hiub_ " X-Achse: 800-2000mm Y-Achse: 00-500mm Z-Achse: 100-300mm | [ Zuladung 10 kg - 6.7 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) (oIS A - 100AQL - 40AL - 30BLNM T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) it Nummer Parameter Spezifikation
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BD1HS3M-A-[@] B-T1 X-Achshub 80800 mm
Abeolut 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BD2HS3M-A-[@] B-T1 (Hinweis1) 200 : 2000 mm
SOIU’
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HS3M-A-[@] B-T1 V-Achshub 10 : 100 mm
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BD4HS3M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 50 : 500 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BD1HS3M-I-[@)] -B-T1-[@) 2 Achshub 10 : 100 mm
-Achshul
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BD2HS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) -
Inkremental 30 : 300 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BD3HS3M-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]-[6]
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BD4HS3M-I-[@]-[2]-[3)]-B-T1-[@] Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y-Achse/Z-Achse i . "
Kabelfuhrung CT-SC : Self-standing cable (*3)

* Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*3 Beim Modell # BDCIHS3[] kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

XY-Achs-
konfiguration 1

Fuhrung Im Grundrahmen integriert

XY-Achs-
hi_konfiguration 2

1 (entgegengesetzt zu 1) :

(Arbeitsbereich) — - -
| (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

_________ X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm (M)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

M
konfiguration 4 Ml
(entgegengesetzt zu 3) :

(Arbeitsbereich) Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 20 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-100-20-(Hub)-T1 21 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BDIHS3M

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

EBCOHS3M
Y-Achsenhub

100 | 200 | 300 [ 400 | 500
S| 100 10.0 87
=
c
[
3| 200 9.0 77
<
N[ 300 8.0 67

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

EBCOIHS3M

Hub
100 400 800
~ ~ ~ 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
300 500 | 1300
X-Achse| — 1000 | 950 800 700 600 550 500 450
Y-Achse| 1000 - - - - - - - -
Z-Achse| 500 | - - - - - - - - -

* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

59 57.2 X:HUB+403.5
_ ZHUB
5 @ il ) i
8s B— g ——— —  — T3
35 = R = ) - -
a Q9 o
i EN==—————.. =
S ﬁT— i g il
o~ D —H %
~| 9 — v 1
E(E Gl =3 — N T iiizzziiiiiiiiziiiiiiiiiziiiiiiiizizid NP
2-@8H10 Passung L 7 & & i
- M ~50
6-M8 20 tief R 7 2% 7. 200/ |1l 4g 1835
I|o 7 3517
T 5| o ad 7
gEE: g8y 7)
>s 9@
~ O
<
o
170 29.2 X:HUB 431.5
230 X:HUB+460.7
L
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die 32
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte St
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position 3 3
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. ] g
S5
Ve
(Max. ca. 149)
ry ry Y - ry ry ry ]
{:Hff.if.ififi.fif.ififi.fi.fﬂ‘}
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, 16 Senkung, 1 tief (RDckseite)/EQl 200 ‘ A ‘ B B ‘ c ‘ 200 Jso\

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
€ 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
Y-Hub

100 200 300 400 500

100 (670) (720) (770) (820) (870)

. 200 (770) (820) (870) (920) (970)

300 (870) (920) (970) (1020) | (1070)

400 (970) | (1020) | (1070) | (1120) | (1170)
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I c s A3 - B E H 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I P A3 B E H 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ 7B + Bewegl. ZAchsengrundr. [ FiUb_ " X-Achse: 300-1000mm Y-Achse: 200-To0mm ZAchse: 10-400mn| [ Zuladung 11 kg - 09 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (B0 -EHSN- A - S0AOL - 40AOL - 30BLNM - TI - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp konfl(gtlir)atlon (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
) M ICSA3 [ICSPA] -BE1HS1M-A [@-8-T1 X-Achshub 80800 mm
L (Hinweis1) 100 : 1000 mm
M 20:200 mm
2 Y-Achshub _
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BE2HS1L-A-[D]-[2]-[3]-B-T1- (Hinweis1) 70 : 700 mm
solu :
s M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HS1M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Z-Achshub .
L ICSA3 [ICSPA3] -BE3HS1L-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 40400
: mm
. M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HS1M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
; M
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1HS1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Y-Achse/Z-Achse | g o et standing cable
Kabelfuh i B
) M ICSA3 [ICSPA3] -BE2HS 1M-I-[@-[@)]-[@]-B-T1-[@] abelfuihrung
Inkremental L ICSA3 [ICSPAS] -BE2HS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
s M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HS1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPAS] -BE3HS1L-I-[@-[@]-[@]-B-T1-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HS1M-I- -B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
L ICSA3 [ICSPA3] -BE4HS1L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] EErEE Code Soite
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. .
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. AQ'DauerSChm'er“ng AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Arbeitsbereich entgegengesetzt zu 1
| (PrisslisaeEn, 1 entgegeng I Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

! _(Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

e,
konfiguration 4 Ml
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 26 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -BECIHS10]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

HMBECIHS1M MBECHSI1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 [ 700

2| 100 3.0 S| 100 11.0

£ -

3 200 23 §| 20 103

2 300 1.6 £ | 800 9.6

N | 400 0.9 N1 400 8.9

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

Jajoqoasyoeury

EMBEIHS1M WBECHS1L
Hub Hub
100 | 200 [ 300 [ 400 [ 500 | 600 [ 700 | 800 | 900 [ 1000 100 | 200 [ 300 [ 400 [ 500 | 600 [ 700 | 800 | 900 [ 1000
xcAchse| - - 1000 830 | 690 | [xachsd - - 1000 830 | 690
Y-Achse| - 1000 - - - Y-Achse| - 1000 - - -
Z-Achse 400 | - | - | - - - - Z-Achse) 200 | - | - | - - - -

LUINCEEVTeTIN]  + Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

L2
L1 70.2 X:HUB+378
PSa?p]
b -
s %
o 3 >
Q
N ‘lﬁ
R
o8 4» 3 o
Nkl M
- et 3 =
n ) 5 ¢
E[ Sl == W//W////?//W//?//// ‘
0 -
&\L r:mﬂ 2-06H10 Passung ¢y % 852
85 6-M6 16 tief & 3 7 2
=] v, [ =1
I35 oo
Z:HUB ‘ > T o g
gk Ss
| > o @ /
-
7
%
! L0220 2 2222000 P,
| 3 i
185 J 36.2 X:HUB 412
245 X:HUB+448.2
56.5 Z:HUB+270
Z:HUB+326.5
)
o
2
C X
[T
a3
gy
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die 8 o
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte \:\-"%
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position — G0
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken.
[ i
Y & @& & & &
T ——]
7/& k3 k2 k3 k2 k3
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (R'Uckseite\/[sq\( A J’ Bx200° J_SOJ
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000
L1 (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
C 6 8 8 10 10 12 12 14
Y-Hub
200 300 400 500 600 700
100 (700) (750) (800) (850) (900) (950)
. 200 (800) (850) (900) (950) (1000) | (1050)
300 (900) (950) (1000) (1050) (1100) | (1150)
400 (1000) (1050) (1100) (1150) (1200) | (1250)

ISPA/ICSPA Katalog
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-BE[_IHS3M
ICSPA3-BE[_|HS3M

| Typ XYB+BewegI.Z-Achsengrundr.l | Hub

efchse: 00-1000mm Y-Achse: 200-700mm ZAchse: 100-400mm| | Zuladung 1.8 kg~ 75 kg

| Modellspezitikation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen @ Z-Achshub + Optionen

50AL - 40AQL - 30BLNM

Einzusetzende Steuerung

n - i

Kabellange gKabelfuhrung

-SC-SC

(Beispie) (- A

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1HS3M-A B-T1 X-Achshub 80300 mm
Abeolut 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2HS3M-A B-T1 (Hinweis1) 100 : 1000 mm
SOIU’
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3HS3M-A. B-T1 V-Achshub 20 : 200 mm
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HS3M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 70 700 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1HS3M-I-[D] 10100 mm
Z-Achshub :
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2HS3M-I-[@] (Hinweis1) -
Inkremental 40 : 400 mm
3 M ICSA3 [ICSPAS] -BE3HS3M-I-[@]
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4HS3M-I-[@] Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. - -
’ ? ’ Y bemoe | SC-SC: Self-standing cable

* Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Lo = : i
HL konfiguration 1 B konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert
1 (Arbeitsbereich 1 (entgegengesetzt zu 1 - - -
[ _(_ e i ] 'L(_(érgeilsgeieifhl B Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm
Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

i B
konfiguration 4 M|
(entgegengesetzt zu 3) :
(Arbeitsbereich) |

L |

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach: ISA[ISPA]-LXM-[J-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 26 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -BELJHS3M

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

MBECIHS3M
Y-Achsenhub

200 | 300 | 400 | 500 | 600 [ 700
2| 100 11.9 105
Ky
s | 200 10.9 95
(7]
S| 300 9.9 8.5
<
N[ 400 8.9 75

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

HEBECIHS3M
Hub
100 | 200 [ 300 [ 400 [ 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [ 1000
X-Achse| - - 1000 830 | 690
Y-Achse - 1000 - - -
Z-Achse 500 | - | - | - - - -

LNEESIINEIN] - Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

L2
- L1
59
5% j%m
o c
2} =
N
O =
85 ¢ ‘E X
[Sk} |
%ﬁ*-‘fﬁ LT N
ashe
T+ F T + % )
81 B —— - —— — +——
3 3 > + +
@jL\HH | 2-96H10 Passung
69150150 6-M6 20 tief
Z:HUB ‘
|
|
185 J
245
74 X:HUB+408,5
X:HUB+334,5

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an IAI zur Einstellung zu schicken.

86. X:HUB+378
8 g [ o
m‘ o+
2 i O I - 2
) K
8 ke
o WWWWWW/ Tl
9 Bl
13 Z § .5 ‘
g3 Z e Z 200 | |48l 187
I D Z gc /
> Im ad 7
> 2 Z gd
= v o3 7
vl 7
-
7
3 |
20.2 X:HUB 435
X:HUB+464.2

12 (Creep sensor,
Referenzpunkt LS)

90
%
|
|
@‘
|
@‘
|
o
|
4 -
|
L]

ol
2-08H10 Passung
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) 50 A

Bx200”

X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000
L1 (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

Y-Hub
200 300 400 500 600 700
100 (720) (770) (820) (870) (920) (970)
ey 200 (820) (870) (920) (970) (1020) | (1070)
300 (920) (970) (1020) | (1070) | (1120) | (1170)
400 (1020) | (1070) | (1120) | (1170) | (1220) | (1270)
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I c S A3 - B E M 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B E M 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ /X¥B+Bewegl. Z-Achsengrundr. [ Hub/¥Achse: 300-1000mm V-Achse: 200-700mm ZAchse: 100-400mm | [ Zuladung 11 kg - 0.9 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@eisoie) (S HISN- A - 50AOL - 40AQL - 30BLNM T - 5L -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
; M ICSA3 [ICSPA3] -BE 1MS1M-A-[D]-[@]-[]-B-T1 X-Achshub 80300 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -BE1MS1L-A [@]-B-T1- (Hinweis1) 100 : 1000 mm
M ICSA3 [ICSPAS] -BE2MS1M-A-[@)] B-T1 20 : 200 mm
2 Y-Achshub _
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BE2MS1L-A-[D]-[@]-[G]-B-T1- (Hinweis1) 70 : 700 mm
solu :
s M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MS1M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Z-Achshub .
L ICSA3 [ICSPA3] -BE3MS1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 40400
N mm
. M ICSA3 [ICSPA3] -BE4MS1M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BE4AMS1L-A-[@]-[@]-[3]-B-T1- ﬁbe”?"%'v; gt : g m
inwelis om
M ICSA3 [ICSPA3] -BE1MS1M-I-[@]-[@]-[G]-B-T1-
1 OB Es o6
L ICSA3 [ICSPA3] -BETMS1L-I- -B-T1- - -
CSA3 [ICSPAS) S Y I’(\;’E:ﬁgzhr’f‘;gse SC-SC: Self-standing cable
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2MS 1M-I-[@]-[@)]-[3]-B-T1-
Ik | L ICSA3 [ICSPAS] -BE2MS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
nkremental
s M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MS1M-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-
L ICSA3 [ICSPAS] -BE3MS1L-I-[@-[@]-[@]-B-T1-[@]
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4MS1M-I- -B-T1- Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
L ICSA3 [ICSPA3] -BE4AMS1L-I-[@]-[2]-[3]-B-T1-[@] EErEE Code Soite
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. .
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. AQ'DauerSChm'er“ng AQ 13
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

I | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Arbeitsbereich entgegengesetzt zu 1
| (PrisslisaeEn, 1 entgegeng I Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

! _(Arbeitsbereich) 1

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

e,
konfiguration 4 Ml
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-200-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 25 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-10-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -BECIMS1]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

MBECIMS1M MBECMS1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub
200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 [ 700
2| 100 3.0 = 100 11.0
£ £
5 200 23 g | 200 103
2 300 1.6 2 300 9.6
N | 400 0.9 N1 400 8.9
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBECIMS1M WBECIMS1L
Hub Hub
100 | 200 | 300 [ 400 [ 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [ 1000 100 | 200 [ 300 [ 400 [ 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [ 1000
Achse| - - 500 470 | 385 | 320 XAchse| - - 500 470 | 385 | 320
Y-Achse - 500 480 - - - Y-Achse| - 500 480 - - -
Z Achse 400 | - - - - - - ZAchse 200 | - - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
L2
L1 70.2 X:HUB+353
‘:a
[ e :
T _
s ) gt
85 \’/ o
O 4
§§ + % 2
%o =
e
- D) 5
| | & b T 77 AT
&\L I 2-06H10 Passung 8 v o =@
- SSun © ol od
35.5 Q 6-M6 16 tief s % ¥
o 3 % &S
: 2% 2§
Z:HUB ‘ 3 § g §§ %
TS Ss
| gk % N %
' 7
(¢ ﬁ? I
I g4,
‘ g o | o |
185 J 36.2 X:HUB 387
245 X:HUB+423.2
56.5 Z:HUB+270
Z:HUB+326.5

=0

jog

Do

c X

Qc

(2=}

a O

o N

* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die <R
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte 9,:!-_3
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position N g

ist der Antrieb an Al zur Einstellung zu schicken.

— & & & & &
e
*} k3 k3 k3 k2
2-98H10 Passung
C-9 Boh , @16 Senkung, 1 tief (Ruckseits
ohrung. enkung, 1 tief (Rucksei e)/[SO A J{ Bx200° J_SOJ
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000
L1 (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
C 6 8 8 10 10 12 12 14
Y-Hub
200 300 400 500 600 700
100 (700) (750) (800) (850) (900) (950)
. 200 (800) (850) (900) (950) (1000) | (1050)
u 300 (900) (950) (1000) (1050) (1100) | (1150)
400 (1000) (1050) (1100) (1150) (1200) | (1250)
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I c S A3 - B E M 83 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B E M M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ "B + Bewegl. ZAchsengrundr. [ HUb_ " X-Achse: 30-1000mm Y-Achse: 200-To0mm ZAchse: 10-400mn| [ Zuladung 7119 kg - 7.5 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beispie) (i IS A S50A0L - 40AL - 30BLNM T - 50 -SC-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp kOangli;athn (*2) it Nummer Parameter Spezifikation
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1MS3M-A-[@] B-T1 X-Achshub 80300 mm
Abeolt 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2MS3M-A-[@] (Hinweis1) 100 : 1000 mm
SOIU’
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MS3M-A-[@] Y-Achshub 20:200 mm
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4AMS3M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 70 700 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BE1MS3M-I-[@]-[@]-[8]-B-T1-[@] 2 Achshub 10 : 100 mm
-Achshul
2 M ICSA3 [ICSPA3] -BE2MS3M-I-[@]-[@]-[0]-B-T1-[@] (Hinweis1) -
Inkremental 40 : 400 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BE3MS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BE4MS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten.
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y-Achse/Z-Achse . .
Kabelfuhrung SC-SC: Self-standing cable

* Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor (e} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -
] | (Aeitsbereich) _: Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 10 mm (M)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

M
konfiguration 4 Ml
(entgegengesetzt zu 3) :

(Arbeitsbereich) Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXM-[J-200-10-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-10-(Hub) 25 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-10-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -BECIMS3M

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

MBECIMS3M
Y-Achsenhub

200 | 300 | 400 | 500 | 600 [ 700
2 100 11.9 105
<
g | 200 10.9 95
Ky
5[ 00 9.9 85
N | 400 8.9 75

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

EBECIMS3M
Hub
100 | 200 | 300 [ 400 [ 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [ 1000
X-Achse| - - 500 470 385 320
Y-Achse - 500 480 - - -
Z-Achse 500 | - - - - - -

LUIUCEESTIETN] - Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.

L2 6. X:HUB+353
o~ L1
54
2g kS
o = Q| o
°2 N 2
gc i
joR} /
88 11 3 — L
NE I = . 3
=L D
¢+ F ¥+ f S| K
81 e ——— - ——— — + ¢ =
e + + 4 + 0 4
200 [T 2-g8H10 Passung Q /% 8 -5
69 . 13 7 =59 7
6-M8 20 tief g o % 2% 7,200 48 162
Z:HUB 79 Z 8s| 7
S EE &8 7
>z 25
I > Z Sk}
) “
7 !
‘ , /Z////M/////M/////M
| 3 |
29.2 X:HUB 410
185 X:HUB+439.2
245
74 X:HUB+408,5
X:HUB+334,5
Ja
o
o
C X
O c
a3
a
85
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die Cgo
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte N &
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position
ist der Antrieb an Al zur Einstellung zu schicken.
=
e Py P & Py
g - — - ——
—F ki T T L
2-@8H10 Passung
C-9 Bohrung, @16 Senkung, 1 tief (Ruckseite) 50 A Bx200P 50‘
X-Hub 300 400 500 600 700 800 900 1000
L1 (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
C 6 8 8 10 10 12 12 14
Y-Hub
200 300 400 500 600 700
100 (720) (770) (820) (870) (920) (970)
Z-Hub 200 (820) (870) (920) (970) (1020) (1070)
300 (920) (970) (1020) (1070) (1120) (1170)
400 (1020) (1070) (1120) (1170) (1220) (1270)
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I c s A3 - B F H 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B F H 1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ 7B + Bewegl. ZAchsengrundr. [ Hub_ " X-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 200-Toomm ZAchse: 100-400mn| [ Zuladung 11 kg ~ 0.9 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) ({0 -FSl- A - 100AQL - 40AOL - 30BLNM T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
" > Z-Achsentyp
Enkodertyp konfl(gtlir)atlon (*2) Slece Nummer Parameter Spezifikation
) M X-Achshub 100 : 1(~)00 mm
L (Hinweis1) 250 : 2500 mm
M 20:200 mm
2 Y-Achshub _
Absolut L ICSA3 [ICSPA3] -BF2HS1L-A-[D] (Hinweis1) 70 - 700 mm
solu .
M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HS1M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
3 Z-Achshub '
L ICSA3 [ICSPA3] -BF3HS1L-A-[D] -B-T1-[@] (Hinweis1) 40400
: mm
. M ICSA3 [ICSPA3] -BF4HS1M-A-[@]-[2]-[3]-B-T1
L ICSA3 [ICSPA3] -BF4HS1L-A-[D)] Kabellange 3L:3m
L ] . (Hinweis 2) 5L:5m
] M ICSA3 [ICSPA3] -BF1HS1M-I-[@]-
L ICSA3 [ICSPA3] -BF1HS1L-I-|®|-|®@|-|®|-B-T1-|@]|-|® - -
CSA3 [IGSPAS] S v I’z‘;’g:ﬁﬁm?e CT-SC : Seff-standing cable (*3)
5 M ICSA3 [ICSPA3] -BF2HS 1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
L ICSA3 [ICSPA3] -BF2HS1L-I-|®D|-|®|-[®|-B-T1-|®|-|® * Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
Inkremental [ ! *3 Beim Modell # BFCJHS10J kann die Kabelfihrung der Y-Achse nur mit
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HS1 M-I-[@] Kabelkette ausgestattet werden.
L ICSA3 [ICSPA3] -BF3HS1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@)] 5
tionen
M ICSA3 [ICSPA3] -BF4HS 1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] B
4 Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
L ICSA3 [ICSPAS] -BF4HS1L-I-[@]-[@]-[@]-B-T1-[@]-[6] Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. ; N
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. Bezelchnung Code Seite
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

XY-Achs-
konfiguration 1

(Arbeitsbereich)

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

1
1
1 Fuhrung Im Grundrahmen integriert

XY-Achs-

hi_konfiguration 2
1 (entgegengesetzt zu 1):
| (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

_________ X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

|,
konfiguration 4 NI
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

AChsenkonﬁguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXMX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 28 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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'ICSA3 [ICSPA3] -BFCOHS 1 m
=]
. Q
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
EBFOHS1M EBFOHSIL &
o
Y-Achsenhub Y-Achsenhub o
o
200 | 300 | 400 | 500 | 600 [ 700 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 &
=
S| 100 3.0 S [ 100 11.0
< <
§ 200 2.3 § 200 10.3
§ 300 1.6 jcla 300 96
N | 400 0.9 N | 400 8.9
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEBFIHS1M
Hub
100 200~400 500 600 700 1000~1400| 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achsg| - - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse! 400 | - | - - - - - - - - - - - - - -
MBFOHS1L
Hub
100 200~400 500 600 700 1000~1400| 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse| - - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse! 200 - - - - - - - - - - - - - - -
| | @
2
LXINEEETRETEN] - Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1. )
=
. c
L 24.2 X:HUB+490 ‘g
Z:HUB+326.5 @
56.5 29 -————-— 1" =
| ZHUB ) fer =
=8 =N 9 R .
8 B—= g el
@ a + 44 = [Te) =
g% : 2 8 N
58 J T T T A A
3 et
o~ TH o= 8 )
o
E[[ <l = g 22 177 || las| 230
I3z &5
355 5 2-@6H10 Passun 32 2817
20 6-M6 16 tief 0y 85
| 23 S
| >3 =l 2
2
‘ 7
! %
‘ VUL LA L LSS ]
3
|
36.2 X:HUB+14 464
X:HUB+514.2
185
245
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte 5‘@
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position 2%
ist der Antrieb an |Al zur Einstellung zu schicken. 2S5
g8
)
Lo
Ng
X-Hub A B c D
1000 225 0 0 12
1100 275 0 0 I e R e
1200 325 0 0 12 (Max/ ca. 88)
1300 375 0 0 12
1400 425 0 0 12
1500 475 0 0 12 P - = = = = = = = n
S - — ——— = ——— = ——— = ——1 —
1600 525 0 0 12 = - - - — + + - + -
1700 575 0 0 12 2-08H10 Passung
1800 200 425 0 16 C-9 Bohrung, @15 Senkung, 1 tief (Ruckseite) 54 200 ‘ A ‘ B ‘ c ‘ 400 ‘ c ‘ B ‘ A ‘ 200 !50!
1900 200 475 0 16
2000 200 525 0 16 Y-Hub
2100 200 575 0 16 200 300 400 500 600 700
2200 200 200 425 20 100 (700) (750) (800) (850) (900) (950)
2300 200 200 475 20 24ty 200 (800) (850) (900) (950) (1000) | (1050)
2400 200 200 525 20 300 (900) (950) (1000) (1050) (1100) | (1150)
2500 200 200 575 20 400 (1000) | (1050) (1100) (1150) (1200) | (1250)
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I c S A3 - B F H 83 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 B F H M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_ "B + Bewegl. ZAchsengrundr. [ Hub_¥-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 200-Todmm ZAchse: 100-400mm | [ Zuladung 7 119k~ 75kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) ({0 -FK- A - 100AQL - 40AL - 30BLNM T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

XY-Achs- Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp konfigl;r)ation Z-AC(f‘l;l)Emyp Slece Nummer Parameter Spezifikation
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BF1HS3M-A-[@]-[@]-[]-B-T1 X-Achshub 100 : 1000 mm
Absolut 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BF2HS3M-A-[D)] (Hinweis1) 250 - 2500 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HS3M-A-[@]-[@]-[®]-B-T1 V-Achshub 20 : 200 mm
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BF4HS3M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1 (Hinweis1) 70700 mm
1 M ICSA3 [ICSPA3] -BF1HS3M-I-[@]- B-T1-[@] 10: 100 mm
kremental 2 M ICSA3 [ICSPA3] -BF2HS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (ZHf}fWh:gl:l; 40+ 400 mm
3 M ICSA3 [ICSPA3] -BF3HS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@]
4 M ICSA3 [ICSPA3] -BF4HS3M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] Kabellange 8L:3m
*1: XY-Achskonfigurationen: Siehe Abbildungen unten. (Hinweis 2) SL:6m
*2: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y.I/z;g:%zh.azgse CT-SC : Self-standing cable (3)

* Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*3 Beim Modell # BFCJHS3L kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

! | 1 Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
: konfiguration 1 : konfiguration 2 : Fuhrung Im Grundrahmen integriert

1 (Arbeitsbereich) 1 (entgegengesetzt zu 1) - - -

! I (Arbeitsbereich) 1 Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm

[} konfiguration 3
: (Y-Achse auf entgegen-

| Gesetzter Seite installer
. (Arbeitsbereich)

e,
konfiguration 4 Ml
entgegengesetzt zu3) ! .

((Arbeitsbereich)) : Einzusetzende Steuerung

________ Systemaufbau, Seite 65.

L |

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXMX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPA] 00-20-(Hub) 28 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MYM-[J-200-20-(Hub)-T1 22 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSAS [ICSPA3] -BFCJHS3M

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

MBFHS3M
Y-Achsenhub
200 | 300 | 400 | 500 | 600 [ 700
g | 10 11.9 10.5
§ 200 10.9 9.5
§ 300 9.9 85
N1 400 8.9 7.5

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

EBFOHS3M
Hub
100 200~400 500~700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 500 - - - - - - - - - - - - -
* Die unten angegebenen Abmessungen gelten fur die XY-Achsenkonfiguration 1.
L
Z:HUB+408.5
74 Z:HUB+334.5
. Z:HUB 40.2 X:HUB+490
52 @ =7
E 8 ——— — 3
o - oy =
o2
gg 8 B 1 Y < YRR — T F
&3 = - a N
N o ==
& 3 T
1 [ /e 7/74 N
2-98H10 Passung 5 Z - ‘
| i ~lo
6-M8 20 tief i 7 22 7 200||llks 239
g < v 55
I g ag
~ % o 85 %
> 2 Og
I v ~o
3 7 op 7
Z 7
4
I Z/IM////Z///[ZZZ/K/////[ZZA//Z/K/Z
3
29.2 X:HUB+14 487
X:HUB+530.2
* Die Konfigurationsposition in der Abbildung ist die 5‘@
Referenzfahrtposition. Bei Anderung dieser Position bitte 2¢
NM in den Optionen angeben. Zur Anderung der Position 85
ist der Antrieb an IAl zur Einstellung zu schicken. al
3c
= O
So
Mg
(@
— T =
(Max. ca. 88) -
X-Hub A B C D
1000 225 0 0 12
— & T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3
1100 275 0 0 12 - 4 H
2008 325 0 0 12 2-08H10Passung &~ Y ¥ ¥ T ¥ ¥ v 3
1300 | 375 0 0 12 C-9 Bohrung, @15 Senkung, 1 tief (Ruckseite) s0200 Al B[ c| 40 | c| B Al200}0
1400 425 0 0 12
1500 475 0 0 12
1600 525 0 0 12
1700 575 0 0 12
1800 200 425 0 16
1900 200 475 0 16
2000 200 525 0 16 Y-Hub
2100 200 575 0 16 200 300 400 500 600 700
2200 200 200 425 20 100 (680) (730) (780) (830) (880) (930)
2300 200 200 475 20 Z-Hub 200 (780) (830) (880) (930) (980) (1030)
2400 200 200 525 20 300 (880) (930) (980) (1030) (1080) | (1130)
2500 200 200 575 20 400 (980) (1030) (1080) (1130) (1180) | (1230)
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I c S A3 - G1 J H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 G1 J H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ " XYG + Festst. Z-Achsengrundr.] [ Hub_” x-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 500-Toomm Z4Achse: 100-600mn| [ Zuladung ”” 14 kg - 3kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (H0-GH- A - 100AQL - S0AOL - 30BL - TI - 5L -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp |, XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell J
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB1H-A-[0]-[@]-[]-B-T1- X-Achshub 100 : 1000 mm
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB1M-A @-B-T1 (Hinweis1) 250 : 2500 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB1L-A-[@)] Y-Achshub 50 : 500 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB1H-I-[]- (Hinweis1) 701700 mm
Inkremental - M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB1M-I-[@]- 10:100 mm
Z-Achshub :
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB1L-I-[@]-[@]-[3)]-B-T1-[@] (Hinweis1) 60+ 600
: mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. " )
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse | CT-SC: Freistehendes Kabel (*2)
Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G1JHB1J kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXM-J-200-20-(Hub)-T1 19 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog




'ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB10 |

BMG1JHB1H BWG1JHB1M BG1JHB1IL
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub
500 | 600 | 700 500 600 700 500 600 700
100 3.0 100 6.0 100 14.0
§ 200 3.0 § 200 6.0 é 200 14.0
§ 300 3.0 § 300 6.0 § 300 14.0
§ 400 3.0 é 400 6.0 i(.: 400 14.0
N 500 3.0 N 500 6.0 N 500 14.0
600 3.0 600 6.0 600 14.0
HWG1JHB1H
Hub
100~400 500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 800 - - - - - - - - - - - - -
BMG1JHBIM
Hub
100~400 500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 400 - - - - - - - - - - - - -
BG1JHB1L
Hub
100~400 500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse: - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 200 - - - - - - - - - - - - -

N :

58.5 M(Z:I;;JZB) 90_121.5 E-tgiefBohrung,mS Senkung, 122 ACGHUB) w5
* Die Konfigurationsposition in 9-08H10 Passung (Rilckseite 65 _ 200 (0] D E 400 E D [o] 200 175
der Abbildung ist die Refe- <@ 2-0BH10 Passung (Rickseite)
renzfahrtposition. Bei Ande- 2% F B Es
rung dieser Position bitte NM §§ T - H 9 3 }7* e e —— JQ I] Fr . . g
in den Optionen angeben. %g — = = - 4t = = 4 T 1 =
Zur Anderung der Position ist 8 o o 2 ® o ry ® rS 3 ® S o
der Antrieb an Al zur Ein- =3 ” 8 4+ i —rﬁ— +H— 53
stellung zu schicken. el == e 9 ® ® & & Fo 3
— E— t S i
b ‘ ‘ S &F T %% Q
= — T iB‘ ?‘ra» & —
gE=—r==r A7/ 777777777/ 777770 7 =
- !
728 ‘ | ot % ‘
L / I e / e | 5y
! / I 3 5] % | t
- 3 ‘ §8 7
4-M8 20 tief = ‘ x| ‘ o S5 ‘ &
/ | [ron a,,:)_: 2
i o . | % Lo ‘ o % | | 3
2-08H10 o~ / 7 E
Passung 10 tief = D 7
(=] .
Detailansicht | n f‘ﬁ’ -
Z-Achsschlitten L : e =
i B — P 3 [ & & S & + 10 ®f
N 8 gy, & = g

i + i
©
TN GQ\_ 200 (0] D J E 400 J E D \_ c 200 ‘ﬁ
2-P6H10 Passung (Ruckseite - B G B - " "~ 115

F-7 Bohrung, @11 Senkung, 1 tief

X-Abmessungen

A B © D E F G
1014 | 1590 | 275 0 0 12 1470
1114 | 1690 | 325 0 0 12 1570
1214 | 1790 | 375 0 0 12 1670 Y-Abmessungen
1314 | 1890 | 425 0 0 12 1770
1414 1990 475 0 0 12 1870 b d X L ~
1514 | 2090 | 525 0 0 12 1970 500 1069.5 :
1614 | 2190 | 575 0 0 12 2070 600 1169.5
1714 | 2290 | 200 425 0 16 2170 700 1269.5
1814 | 2390 | 200 | 475 0 16| 2270 | Z-Abmessungen
1914 | 2490 | 200 525 0 16 2370 M N
2014 | 2590 [ 200 575 0 16 2470 100 370 ——————
2114 | 2690 | 200 200 | 425 20 2570 200 470
2214 | 2790 | 200 200 | 475 20 2670 300 570
2314 | 2890 | 200 200 | 525 20 2770 400 670
2414 | 2990 | 200 200 575 20 2870 500 770 12 (Creep sensor,
2514 | 3090 | 200 200 | 625 20 2970 600 870 Referenzpunkt LS)
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I c S A3 - G1 J H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 G1 J H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ " XYG + Festst. Z-Achsengrundr.] [ Hub_” x-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 500-Toomm Z4Achse: 100-600mn| [ Zuladung 19 kg - 35 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) (-l A 100AQL - 50A0L -  30BL T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Enkodertyp XY-Achs- | Z-Achsentyp Vodel Erklarung des Modellcodes
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB2H-A-[@]-[@]-[8]-B-T1- X-Achshub 100 : 1000 mm
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB2M-A-[@] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
N - 50 : 500 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB2L-A Y-Achshub 0
H ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB2H-I- (Hinweis1) 70 : 700 mm
Inkremental - M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHBQM-I- Z-Achshub 10: 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB2L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 60 600 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. " )
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse | CT-SC: Freistehendes Kabel (*2)
Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G1JHB2[ kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXM-J-200-20-(Hub)-T1 19 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-MXM-[1-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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'ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB20O | m
=]
. Q
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
MG1JHB2H MG1JHB2M WG1JHB2L @
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub g'
500 | 600 | 700 500 600 700 500 600 700 %
100 3.5 100 9.0 100 19.0 —
38 200 3.5 5 200 9.0 S 200 19.0
€ € €
S 300 3.5 g 300 9.0 3 300 19.0
[}
5| 400 35 S| 400 9.0 S| 400 19.0
< < <
N 500 3.5 N 500 9.0 N 500 18.8
600 3.5 600 9.0 600 17.8
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEG1JHB2H
Hub
100~400 500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - = - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 1000 - - - - - - - - - - - - -
EG1JHB2M
Hub
100~400 500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - - .
Z-Achse 500 - - - - - - - - - - - - - T
(=
WG1JHB2L o
Hub =
100~400 500 600 700 1000~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500 %
=
X-Achse - - - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 250 - - - - - - - - - - - - -
N :
71_  M(ZHUB) 120 5? ?Ohmﬂgv 015 Senkung, g0 AXHUB) 277
1€’
* Die Konfigurationsposition in 248 g P 65 _ 200 C D E 400 E D C 200 175
der Abbildung ist die Refe- - 20810 Passung (Rickseite T
renzfahrtposition. Bei Ande- 53| [— — _ ] _ PR e+ @
rung dieser Position bitte NM 2z 3 © E — £ E E[* t, +@ &
in den Optionen angeben. 23 < = = + @
Zur Anderung der Position ist 35 2 o v ¢ El & * * * ¢ o
der Antrieb an IAI zur Ein- S5 8 1 - P I—— e ——— T R
stellung zu schicken. o e L3 ‘1 @ ¢ ® ¢ e e g
| | N kY
T A, |
‘ 7777770777777, =
v ‘ | =® ‘
L é ‘ 2; % i 15
I 3 7 ‘ ‘ 85 % ‘
2R
4-M8 20 tief 190 - X ‘ b 35 ‘ @l
v o [ S8 >
oW x 0l =7 1 E
ol of N v / I
2-08H10 ol ™| ) / | 7
Passung 10 tief b I = I
4-M6 20 tief G /////M/////M//I/Z I
. . 3 aTEl .. b=
Detailansicht 4 === % b =
Z-Achsschlitten 7 = v o
chsschlittel \/" - uoz;f_ﬁ,;;__w,;,i:i‘,;,g‘_gfk g
N 8 i +— I — ~ + ~ B
—_— o et 60 200 c b | E | 400 l el p| c | 20]e
2-p6H10 Passung (F Gl T T T G T T T T T 115
X-Abmessungen F-7 Bohrung, 011 Senkung, 1 fef
A B 9 D E F G
1014 | 1590 | 275 0 0 12 1470
1114 | 1690 | 325 0 0 12 1570
1214 | 1790 | 375 0 0 12 1670 | Y-Abmessungen
1314 | 1890 | 425 0 0 12 1770 H J K
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 500 10695 786 8075
1514 2090 525 0 0 12 1970 600 1169.5 886 907.5
1614 | 2190 | 575 0 0 12 2070 700 12695 986 10075
1714 | 2290 | 200 425 0 16 2170
1814 | 2390 | 200 | 475 0 16| 2270 | Z-Abmessungen
1914 | 2490 | 200 525 0 16 2370 M N(100W) | N(200W)
2014 | 2590 | 200 575 0 16 2470 100 420.5 434.5
2114 | 2690 | 200 200 | 425 20 2570 200 520.5 534.5
2214 | 2790 | 200 200 | 475 20 2670 300 620.5 634.5
2314 | 2890 | 200 200 | 525 20 | 2770 400 7205 7345 ;R%{e‘ig%ez%jggffg)
2414 | 2990 | 200 200 | 575 20 2870 500 820.5 834.5 Max. ca. 88
2514 | 3090 | 200 200 | 625 20 2970 600 920.5 934.5
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-G1JHB3
ICSPA3-G1JHB3[_

| Typ XYG + Festst. Z-Achsengrundr.l | Hub

ehchse: 1000-2500mm Y-Achse: 500-700mm ZAchse: 100-600mm| | Zuladung " 19 kg ~ 9kg |

X-Achshub + Optionen ggY-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen

100AQL - 50AQL - 30BL

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp Einzuseizende Steuerung

n - i

Kabellange gKabelfihrung

-CT-SC

(Beispie) (-Gl A

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Enkodoryp |y XY-Achs- |Z- Acrlsentyp Vodel Erklarung des Modellcodes __
onfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB3H-A-[]-[@]-[8]-B-T1- X-Achshub 100 : 1000 mm
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB3M-A @l-B-T1 (Hinweis1) 250 : 2500 mm
L ICSAS [ICSPA3] -G1JHBSL-A- Y-Achshub 50 : 500 mm
H ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB3H-I-[@]- (Hinweis1) 70:700 mm
Inkremental - M ICSAS [ICSPA3] -G1JHBSM-I-- 10: 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB3L-I-[@]-[@]-[6]-B-T1-[@] (ZH’.‘,,CV'JSE? -
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 60600 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Ilzchse{Z-Achse CT-SC Freistehendes Kabel (*2)
abelfuhrung CT-CT: Kabelkette

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G1JHB3[ kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung

400 W /20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung

200 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung

200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach: ISA[ISPA]-LXUWX-[J-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXM-J-200-20-(Hub)-T1 19 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPAI-MXM-U-200-20/10/-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSA3 [ICSPA3] -G1JHB3

BMG1JHB3H EG1JHB3M
Y-Achsenhub Y-Achsenhub
500 | 600 [ 700 500 600 700

100 9.0 100 19.0
D T B 55
3 . 3 -
5| 400 2.0 § [ 40 187
N | 500 9.0 N | 500 17.6

600 9.0 600 16.6
WG 1JHB3H

Hub

100~400 500 600 700 1000~1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2100 | 2200 | 2300 | 2400 | 2500
XAchse| - - - - 1000 950 | 80 | 740 | 650 | 590 | 540 | 490 | 440 | 410 | 370 | 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - -
ZAchse 1000 - - - - - - - - - - - - -
BG1JHB3M

Hub

100~400 500 600 700 1000-1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2100 | 2200 | 2300 | 2400 | 2500
YAcse| - - - - 1000 950 | 830 | 740 | 650 | 590 | 540 | 490 | 440 | 410 | 370 | 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - -
ZAchse 500 - - - - - - - - - - - - -

Abmessungen N .

Jajoqoisyoeury

uabunianalg

71, M(Z:HUB) 120 E»gel?ohrung, 015 Senkung, ) AGHUB) 277
* Die Konfigurationsposition in 248 P 65,1200 C D E 400 E D C 200 175
der Abbildung ist die Refe- & 2-@8H10 Passung (Riickseite)
renzfahrtposition. Bei Ande- s — + +
rung dieser Position bitte NM %% H— - © B3 | - B {ﬂ i] E[U . +@ @
in den Optionen angeben. 23 < N = + f
Zur Anderung der Position ist g g o 2 o1 ) @ o L3 & L3 & * & o
der Antrieb an IAl zur Ein- [$X] O "4\“* - ) - T T T T T & I FR
stellung zu schicken. ~® T2 ¢ 9 @ ® @ ® *e L% e |
;
| | o I [t}
3 ar-;{ E: F1 «
) WWW/////W/////W/// i
!
a7 ‘
ot} o | |
g = % =] +*+
S 25 / I
. a g
4-M8 20 tief 4 “ g3 % ‘ o
S5 =)
Lo T
o % o 3|
2-@8H10 % -
Passung 10 tief
4-M6 20 tief
N 7 /////M/////M/////Z !
Detailansicht i a7r E
Z-Achsschlitten L
— 8
N i
2-@6H10 Passung (Rick
F-7 Bohrung, @11 Senkung,
1 tief
X-Abmessungen
A B C D E F G
1014 1590 275 0 0 12 1470 —
1114 | 1690 | 325 0 0 12 1570 12 (Creep sensor,
1214 | 1790 | 875 0 0 12| 1670 Max. ca. 88 Referonzpunk! LS)
Y-Abmessungen
1314 1890 425 0 0 12 1770 m 5 K T
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 500 10695 ~86 5075
1514 2090 525 0 0 12 1970 500 1169-5 386 907'5
1614 2190 575 0 0 12 2070 200 1269‘5 986 1007‘ 5
1714 2290 200 425 0 16 2170 - -
1814 | 2390 [ 200 475 0 16| 2270 | Z-Abmessungen
1914 2490 200 525 0 16 2370 M N(100W) | N(200W)
2014 2590 200 575 0 16 2470 100 420.5 434.5
2114 2690 200 200 425 20 2570 200 520.5 534.5
2214 2790 200 200 475 20 2670 300 620.5 634.5
2314 2890 200 200 525 20 2770 400 720.5 734.5
2414 2990 200 200 575 20 2870 500 820.5 834.5
2514 3090 200 200 625 20 2970 600 920.5 934.5

ISPA/ICSPA Katalog



I c S A3 - G ZJ H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 GZJ H B1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ " XYG + Festst. Z-Achsengrundr.] [ HUb_” -Achse: 1000-2500mm Y-Achse: 800-1200mm Zichse: 100-600mm| [ Zuladung ”” 14 kg - 3kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (0-wiH- A - 100AQL - 80AL - 30BL - TI - 5L -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp |, XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell J
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB1H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1- X-Achshub 100 : 1000 mm
Absolut - M (Hinweis1) 250 : 2500 mm
L 80 : 800 mm
Y-Achshub -
H ICSA3 [ICSPAS3] -G2JHB1H-I- (Hinweis1) 120 : 1200 mm
Inkremental - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB1M-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] 10 : 100 mm
Z-Achshub :
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB1L-I-[@]-[@]-[®]-B-T1-[@] (Hinweis1) 60 : 600 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. -
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Kabellénge 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse| CT-SC: Freistehendes Kabel (*2)
Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G2JHB2[] kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 16 mm (H), 8 mm (M), 4 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[1-200-20-(Hub)-T1 20 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SXM-U-60-16/8/4-(Hub)-T1-B 15 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB10]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

Jajoqoisyoseury

uabunianals

BG2JHB1H WG2JHB1M MG2JHB1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub
800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200 800 | 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200 800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200
100 3.0 100 6.0 100 14.0
8 200 3.0 5 200 6.0 5 200 14.0
= = <
S| 300 3.0 § 300 6.0 § 300 14.0
(%}
S| 400 3.0 S| 400 6.0 S| 400 14.0
< < <
N 500 3.0 N 500 6.0 N 500 14.0
600 3.0 600 6.0 600 14.0
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HG2JHB1H
Hub
100~600 800~900 1000~1200 | 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - _ _ _
ZAchse 800 - - - - - - - - - - - - -
HG2JHB1M
Hub
100~600 800~900 1000~1200 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
ZAchse 400 - - - - - - - - - - - - -
BG2JHB1L
Hub
100~600 800~900 1000~1200 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - —
Z-Achse 200 - - - - - - - - - - - - -
N F-9 Bohrung, 815 Senkung, B
messungen 585 M(ZHUB) . 90 1215 Ttiet 122 A(X:HUB) 454
& 202 2-g8H10 Passung (Rilckseite) \[62-290 . C D . E 400 E bl C 200 175
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X-Abmessungen ' pmswElo o o e] aw lelololms
A B © D E F G -7 Bohung, 011 /2 G 115
1014 | 1590 | 275 0 0 12 1470 | v_Apmessungen  Senkung. 1 tif
1114 | 1690 | 325 0 0 12 1570 o 7 " T
1214 | 1790 | 375 0 0 12 1670 300 13805 097 12035
1314 | 1890 | 425 0 0 12 1770 900 12808 o7 3058
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 - -
1514 | 2090 | 525 0 0 12 1970 1?32 1222‘2 lzzz 1232':
1614 | 2190 | 575 0 0 12 2070 200 750, Tao7 1603, |
1714 | 2290 | 200 425 0 16 2170 5 5 i =T
1814 | 2390 | 200 475 0 16 2270 | Z-Abmessungen ‘ D w
1914 | 2490 | 200 525 0 16 2370 M N 3
/ | - —— — 7 n
2014 | 2590 | 200 575 0 16 2470 100 370 f
2114 | 2690 | 200 200 | 425 20 2570 200 470 e r‘ . —
2214 | 2790 | 200 200 [ 475 20 2670 300 570 ‘\‘ 1 . } ;
2314 | 2890 | 200 200 | 525 20 2770 400 670 .=
2414 | 2990 | 200 200 | 575 20 2870 500 770 Max ca. 88| 12 (Creep sensor,
2514 | 3090 | 200 200 625 20 2970 600 870 Referenzpunkt LS,
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I c S A3 - G ZJ H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 GZJ H Bz Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ_/'XYG + Festst. Z-Achsengrundr. | [T HUb " -Achse: 1000-2500mm Y-Achse: 80-1200mm ZAchse: 100-600mm | [ Zuladung 19 kg - 35 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) (-0 A 100AQL - 80AQL -  30BL T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Enkodertyp XY-Achs- | Z-Achsentyp Vodel Erklarung des Modellcodes
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPAS] -G2JHB2H-A-[T]-[@]-[@]-B-T1- X-Achshub 10011000 mm
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB2M-A-[@] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
N - 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB2L-A Y-Achshub 0
H ICSA3 [ICSPAS] -G2JHB2H-I- (Hinweis1) 120 : 1200 mm
Inkremental - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHBQM-I- Z-Achshub 10: 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB2L-I-[D]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 60 600 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. "
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse| CT-SC: Freistehendes Kabel (*2)
Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G2JHB2[J kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /20 mm (H), 10 mm (M), 5 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m

Y-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[1-200-20-(Hub)-T1 20 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISALISPAI-MXM-U-100-20/10/5-(Hub)-T1-B 18 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB20]

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

BG2JHB2H EG2JHB2M BWG2JHB2L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub Y-Achsenhub
800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200 800 | 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200 800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200
100 35 100 9.0 100 19.0
S| 200 35 S| 200 9.0 S| 200 19.0
< = <
S 300 35 § 300 9.0 § 300 19.0
(%}
5| 400 35 S| 400 9.0 S| 400 19.0
< < <
N | 500 35 N | 500 9.0 N [ 500 18.8
600 3.5 600 9.0 600 17.8
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HG2JHB2H
Hub
100~600 800~900 1000~1200 | 1300~1400 1500 1600 1700 1800 | 1900 2000 2100 | 2200 2300 2400 | 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - _ _ _
Z-Achse 1000 - - - - - N - N - - - - -
HG2JHB2M
Hub
100~600 800~900 1000~1200 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 500 - - - - - - - - - - - - -
EG2JHB2L
Hub
100~600 800~900 1000~1200 1300~1400 1500 1600 1700 1800 | 1900 2000 2100 | 2200 2300 2400 | 2500
X-Achse: - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse| - 1000 - - - - - - - - - - - —
Z-Achse 250 - - - - - - - - - - - - -
Abi N F-9 Bohrung, @15 Senk B
= 71, M(Z:HUB) 120 1 tief 99 A(X:HUB) 477
— 248 2-08H10 Passun 65_[200__ C D 400 E D C 200 __ 175
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in den Optionen angeben. g% S|
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1214 | 1790 | 375 0 0 12 1670 300 13805 097 12035
1314 | 1890 | 425 0 0 12 1770 900 12808 o7 3058 g
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 - -
1514 | 2090 | 525 0 0 12 1970 :?gg 1222‘2 :zzz 1;32'2 - H
1614 | 2190 | 575 0 0 12 2070 200 780, Tio7 ) L 1T o
1714 | 2290 | 200 425 0 16 | 2170 5 5 L ‘ N
1814 | 2390 | 200 475 0 16 | 2270 | Z-Abmessungen f I - 14 _ <
1914 | 2490 | 200 525 0 16 2370 M N(100w) | N@oow) | ¢ / J —1
2014 | 2590 | 200 575 0 16 2470 100 4205 434.5 S
2114 | 2690 | 200 200 | 425 20 2570 200 520.5 534.5
2214 | 2790 | 200 200 | 475 20 2670 300 620.5 634.5 12 (Creep sensor,
2314 | 2890 | 200 200 | 525 20 2770 400 720.5 734.5 S F{eferenz%unkt LS)
2414 | 2990 | 200 200 | 575 20 2870 500 820.5 834.5 g
2514 | 3090 | 200 200 | 625 20 2970 600 920.5 934.5 3
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I c S A3 - G ZJ H B3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Feststehender Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 GZJ H B 3 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Feststehender
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[[Typ " XYG + Festst. Z-Achsengrundr.] [ Hub_” -Achse: 1000-2500mm Y-Achse: 80-1200mm Zichse: 100-600mm| [ Zuladung ”” 19 kg - 9 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp g X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steuerung - Kabellange gKabelfiihrung

(Beisie) (-~ A 100AQL - 80AQL -  30BL T - 50 -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Enkoderyp XY-Achs- | Z-Achsentyp Vodel Erklarung des Modellcodes
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
H ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB3H-A-[@]-[@]-[@]-B-T1- X-Achshub 100 : 1000 mm
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB3M-A-[D] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
N -A- 80 : 800 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB3L-A Y-Achshub N
H ICSA3 [ICSPAS] -G2JHB3H-I-[@]- (Hinweis1) 120 : 1200 mm
Inkremental - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB3M-I-[@] 2 Achshub 10: 100 mm
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB3L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 60 600 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern.
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. "
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse| CT-SC: Freistehendes Kabel (*2)
Kabelfuhrung CT-CT: Kabelkette

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G2JHB3L[] kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor [} 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W /20 mm (H), 10 mm (M)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[1-200-20-(Hub)-T1 20 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISA[ISPA]-MXM-[J-200-20/10-(Hub)-T1-B 19 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



'ICSA3 [ICSPA3] -G2JHB3 m
=]
- Q
Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3) g_
MG2JHB3H EG2JHB3M &
Y-Achsenhub Y-Achsenhub 8—
800 | 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200 800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200 %
100 9.0 100 19.0 =
38 200 9.0 = 200 19.0
< <
S [ 300 9.0 < | 300 19.0
[} 172}
S 400 9.0 = 400 18.7
< <
N 500 9.0 N 500 17.6
600 9.0 600 16.6
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HG2JHB3H
Hub
100~600 800~900 1000~1200 | 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - _ -
Z-Achse 1000 - - - - - - - - - - - - -
HG2JHB3M
Hub
100~600 800~900 1000~1200 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 500 - - - - - - - - - - - - - @
2
(1]
=
a
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1314 | 1890 | 425 0 0 12 1770 900 1480.5 1197 1303.5 L
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 1000 1580.5 1297 1403.5
1514 | 2090 | 525 0 0 12 1970 1100 1680.5 1397 1503.5 i T
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2314 | 2890 | 200 200 525 20 2770 400 7205 7345 E Referenzpunkt LS)
2414 | 2990 | 200 200 575 20 2870 500 820.5 834.5 g
2514 | 3090 | 200 200 625 20 2970 600 920.5 934.5 s e
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I c S A3 - G1 J H 81 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 G1 J H s1 Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ'xvG + Bewey. Z-Achsengrundr.| [ Hub_ " x-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 500-Toomm ZAchse: 100-400mn| [ Zuladung "1 kg - 09 kg |

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) ({H0-GKSH- A - 100AQL - S0AOL - 30BLNM - TI - 5L -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp | XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
Absol M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS 1M-A-[D]-[2]-[3]-B-T1 X-Achshub 100: 1000 mm
solut - wei ~
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS1L-A-[@] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS1M-I-[®]- 50 : 500 mm
Inkremental - [ ! Y-_Achs_hub -
L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS1L-I-[@]-[2]-[6]-B-T1-[@] (Hinweis1) 70 : 700 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 10: 100 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Z-Achshub -
(Hinweis1) 40 -
0:400 mm
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse . .
Kabelfuhrung | CT-SC*  Freistehendes Kabel (°2)

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G1JHS10 kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 60 W/ 8 mm (M), 4 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXM-J-200-20-(Hub)-T1 19 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-01-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog
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I c S A3 - G1 J H Sz L Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 G1 J H SZL Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_/"'xYG + Bewey. Z-Achsengruncr.| [ Hub_ " x-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 500-Toomm ZAchse: 100-400mn| [ Zuladung ”"13.1 kg - 10.1 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (H0-GL- A - 100AQL - 50AOL - 30BLNM - TI - 5L -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp | XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
Absolut - L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS2L-A-[D] X-Achshub 100: 1?00 mm
Inkremental - L ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS2L-A-[T] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 50 : 500 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y'_AChShUb ~
(Hinweis1) 70 : 700 mm
Z-Achshub 10100 mm
(Hinweis1) 40 : 400 mm
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse . . .
Kabelfuhrung | CT-SC*  Freistehendes Kabel (°2)

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G1JHB2LO kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /5 mm

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach ISA[ISPA]-LXUWX-[1-400-20-(Hub)-T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXM-J-200-20-(Hub)-T1 19 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPA]-MXM-U-100-5-(Hub)-T1-B-NM 18 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuhrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog
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I c S A3 - G1 J H 83 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 G1 J H s3 M Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_'xYG + Bewey. Z-Achsengrundr.| [ Hub_ " x-Achse: 1000-2500mm V-Achse: 500-Toomm Z4Achse: 100-500mm| [ Zuladung 119 kg - 7.8 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

(Beisie) (-G~ A 100AQL - 50AOL - 30BLNM T - 5l -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp | XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS3M-A-[D]-[2]-[3]-B-T1 X-Achshub 100: 1(300 mm
Inkremental _ M ICSA3 [ICSPA3] -G1JHS3M-A-[@]-[@]-[@]-B-T1 (Hinweis1) 250 : 2500 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 50 : 500 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y'_AChShUb ~
(Hinweis1) 70 : 700 mm
Z-Achshub 10100 mm
(Hinweis1) 50 : 500 mm
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse . .
Kabelfuhrung | CT-SC*  Freistehendes Kabel (°2)
Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G1JHS3M[ kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14
A"gemeine Parameter *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]
Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert
Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm
Z-Achsenmotor/ Steigung | 200 W/ 10 mm
Einzusetzende Steuerung
Systemaufbau, Seite 65.
Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach: ISA[ISPA]-LXUWX-[J-400-20-(Hub)-T1 A !
chse SAISPAILXU 00-20-(Hub) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXM-J-200-20-(Hub)-T1 19 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog



[ICSAS [ICSPA3] -G1JHS3M
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-G2JHST
ICSPA3-G2JHS1

| Typ XYG + Bewegl. Z-Achsengrundr.l | Hub

Xehchse: 1000-2500mm V-Achs: 800-200mm Z+Achse: 100-400nm | [ Zuladung 11 kg ~ 0.9 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen ggEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung
M - 5L -CT-SC

@Beisie) (Ho-GiSH- A - 100AQL - 100AQL - 30BLNM -

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp | XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
Absol M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS 1M-A-[@]-[@]-[3]-B-T1 X-Achshub 100: 1000 mm
solut - wei ~
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS1L-A-[@] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS 1M-I-[D|- 80 : 800 mm
Inkremental - [ ! Y-_Achs_hub B
L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS1L-I-[@]-[@]-[3]-B-T1-[@] (Hinweis1) 120 : 1200 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 10: 100 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Z-Achshub -
(Hinweis1) 40 -
0:400 mm
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse . . .
Kabelfuhrung | CT-SC*  Freistehendes Kabel (°2)

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G2JHS1J kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]

Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

X-Achsenmotor/ Steigung

400 W /20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung

200 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung

60 W /8 mm (M), 4 mm (L)

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achse Modell Seite
X-Achse ISA[ISPA]-LXUWX-[J-400-20-(Hub)-T1 30
Y-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 20
Z-Achse ISA[ISPA]-SZM-[1-60-8/4-(Hub)-T1-B-NM 17

* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)

angegeben.

ISPA/ICSPA Katalog

(Hinweis 1)
(Hinweis 2)

VAN

Achtung | (Hinweis 3)

(Hinweis 4)

Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).

Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.

Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.




[ICSAS [ICSPA3] -G2JHS 10

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

BWG2JHS1M WG2JHS1L
Y-Achsenhub Y-Achsenhub
800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200 800 | 900 [ 1000 | 1100 | 1200
= 100 3.0 8 100 11.0
£ £
§ 200 2.3 [ 200 10.3
S 300 1.6 S 300 9.6
< <
N 400 0.9 N 400 8.9
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
HEG2JHS1M
Hub
100~400 800~900 1000~1200 | 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 400 - - - - - - - - - - - - - -
BWG2JHS1L
Hub
100~400 800~900 1000~1200 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 200 - - - - - - - - - - - - - -
P F-9 Bohrung, 015 B
181.5 N Senkung, 1 tief 137 A(X:HUB) 439
M(Z:HUB;
( ). — 2-08H10 Passun 65 200 _Cc D __E 400 E_ D C_ 20 175
54 (Riickseite) \
gL T
5% 3 F——r———F -0 . |
ad - I . ——
gq::) V iy r < S r > P L e [T
Cg g | I - —H— %3
og 6-M6 16 tief | S I = N — ** L9 éﬂ# Tl
2:06H10 Passung ‘ -
e, -
| Bl
£ L, T O
. . . T / RS o [l
* Die Konfigurationsposition in / 34 L e
der Abbildung ist die Refe- / | 5% / I
renzfahrtposition. Bei Ande- 7 ! 23 % |
rung dieser Position bitte NM 5 ! e 3 g /
in den Optionen angeben. ] ! 1" ‘ ‘ &) g‘—’, P
Zur Anderung der Position ist X % | PN | L
der Antrieb an 1Al zur Ein- % I -« % | I
stellung zu schicken. % ‘ ‘ | ‘ ) % ‘ l &
I ay
I I
7 | %
7 7 ‘
¢ 7y, Al
it ‘ ] s
| m ha
oo e [ :¢
Hﬂ — pEmEaee = iEaeae et = JIL
. ©f
31
e 2-p6H10 Passung (R ite) 200 C D E 400 E D C 200
kst F-7 Bohrung, @11 Senkung, 1 tief G 115
3
=
X-Abmessungen
A B © D E F G
1014 | 1590 | 275 0 0 12 1470
1114 [ 1690 | 325 0 0 12 1570
1214 | 1790 | 375 0 0 12 1670 | y.Abmessungen
1314 [ 1890 | 425 0 0 12 1770 H 7 R T
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870
1514 [ 2090 | 525 0 0 12 1970 ggg ﬁgg'g 1?3; Jiggg
1614 | 2190 | 575 0 0 12 2070 1000 1580'5 1297 1403'5
1714 | 2290 | 200 425 0 16 2170 100 1680‘5 397 1503'5
1814 | 2590 | 200 478 0 16 2270 1200 1780.5 1497 1603.5 12 (Creep sensor,
1914 [ 2490 | 200 525 0 16 2370 Referenzpunkt LS
2014 | 2590 | 200 | 575 0 16| 2470 | Z-Abmessungen
2114 | 2690 | 200 200 425 20 2570 M N P Q
2214 | 2790 | 200 200 475 20 2670 100 370 370 (800)
2314 | 2890 | 200 200 525 20 2770 200 470 470 (900)
2414 | 2990 | 200 200 575 20 2870 300 570 570 (1000)
2514 | 3090 | 200 200 625 20 2970 400 670 670 (1100)
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I c S A3 - G ZJ H Sz L Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen
I c s P A3 GZJ H SZL Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
= Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

[Typ_"'xYG + Bewey. Z-Achsengruncr.| [ HUb_ " -Achse: 1000-2500mm Y-Achse: 800-1200mm ZAchse: 100-400mm | [ Zuladiung ”"13.1 kg - 10.1 kg

IModeIIspeziﬁkation Serie @ Typ g Enkodertyp @ X-Achshub + Optionen gY-Achshub + Optionen gZ-Achshub + Optionen gEinzuseizende Steverung g Kabellange gKabelfuihrung

@Beisie) (H0-GAL- A - 100AQL - 100AQL - 30BLNM - TI - 5L -CT-SC

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp | XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
Absolut - L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS2L-A-[@)] X-Achshub 100: 1(300 mm
Inkremental - L ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS2L-A-[T] (Hinweis1) 250 : 2500 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit konnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 80 :800 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y'_AChShUb ~
(Hinweis1) 120 : 1200 mm
Z-Achshub 10100 mm
(Hinweis1) 40 : 400 mm
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse . .
Kabelfuhrung | CT-SC*  Freistehendes Kabel (°2)
Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G2JHS2LL] kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.
Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.
Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14
A"gemeine Parameter *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
Antrieb Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
Positioniergenauigkeit | +0.02 mm [+0.01 mm]
Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]
Fuhrung Im Grundrahmen integriert
Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
X-Achsenmotor/ Steigung | 400 W / 20 mm
Y-Achsenmotor/ Steigung | 200 W / 20 mm
Z-Achsenmotor/ Steigung | 100 W /5 mm (L)
Einzusetzende Steuerung
Systemaufbau, Seite 65.
Achsenkonfiguration * [ ]gilt fur die Hochprazisionsversion.
- (Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
X-Achse ISA[ISPA]-LXUWX-[J-400-20-(Hub)-T1 30 A der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[J-200-20-(Hub)-T1 20 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse - -[1-100-5- -T1-B-
ISAIISPA]-MZM-[-100-5-(Hub)-T1-B-NM 23 (Hinweis 4) Langere Hube bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuhrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.
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[ICSAS [ICSPA3] -G2JHS2L

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

BMG2JHS2L
Y-Achsenhub
800 | 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200

S| 100 13.1

=

5 | 200 12.1

5 [ 300 11.1

<

N | 400 10.1

Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)

BG2JHS2L
Hub
100~400 800~900 1000~1200 | 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - -
Z-Achse 250 - - - - - - - - - - -
P F-9 Bohrung, 815 B
144 N Senkung, 1 tief 119 A(X:HUB) 457
M(Z:HU? 2-08H10 Passung 65_200 (] D E 400 E D C ,_200__ 175
=0 RU i
o R E p
2z 2 F—— Tt Hua:. | JE| @
25 o P -
85 [ s r r 2 = o
5 M e ) ol H = e — — 1 L g
%% | 6-M8 20 tief MILZO t';ef o _Hs = [:‘jl 2 5 - ¥ fe 3 S
o ¥
2-@8H10 Passung = ‘ I o
| | i
d VJWW/////W/// 7z
0| CHZ AN
% | g o Ly [f [+
| cx
Q
% | ‘ [y e Cg" % ‘
—~ | o N
7 % ‘ " 8 E / ‘ ‘
x 5] —~
Z ‘ | o8 o
Z | ‘ ‘ S é ‘ | 2
>
ol 21 5
* Die Konfigurationsposition in
der Abbildung ist die Refe-
renzfahrtposition. Bei Ande- /A |
rung dieser Position bitte NM <
in den Optionen angeben. ol 4 ls 2
Zur Anderung der Position ist T p —* = ; 1 S ©
der Antrieb an 1Al zur Ein- | o — )
stallung zu schicken. ° 2-06+10 Passung (Ri l2ol c| ol e] a0 [ e 0] c]on
S F-7 Bohrung, 011 Senkung, 1 tief G 115
% _
=
X-Abmessungen
A B c D E F G Max. ca. 88 12 (Creep sensor, )
1014 1590 275 0 0 12 1470 Referenzpunkt LS)
1114 1690 325 0 0 12 1570 Y-Abmessungen
1214 1790 375 0 0 12 1670 m 3 K T
1314 1890 425 0 0 12 1770 7 ] PP
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 800 380.5 097 035
1514 2090 525 0 0 12 1970 1%00% 12222 1;2; 1222:
1614 2190 575 0 0 12 2070 - .
1714 2290 200 425 0 16 2170 1100 16805 1397 15035
1814 2390 200 475 0 16 2270 1200 17805 1497 16035
1914 | 2490 | 200 525 0 16 | 2370 | Z-Abmessungen
2014 | 2590 | 200 575 0 16 2470 M N(100w) | N2oow) | P(100w) | P(200w) Q
2114 2690 200 200 425 20 2570 100 420.5 434.5 564.5 578.5 (800)
2214 2790 200 200 475 20 2670 200 520.5 534.5 664.5 678.5 (900)
2314 2890 200 200 525 20 2770 300 620.5 634.5 764.5 778.5 (1000)
2414 2990 200 200 575 20 2870 400 720.5 734.5 864.5 878.5 (1100)
2514 3090 200 200 625 20 2970 500 820.5 834.5 964.5 978.5 (1200)
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Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration
Beweglicher Z-Achsengrundrahmen

Kartesischer Roboter: 3-Achsen X-Y-Z Konfiguration. Beweglicher
Z-Achsengrundrahmen Hochprazisionsversion

ICSA3-G2JHS3M
ICSPA3-G2JHS3M

| Typ XYG + Bewegl. Z-Achsengrundr.l | Hub

ehchs: 1000-2500mm Y-Achse: 00-1200mm ZAchse: 100-500mm | | Zuladung 11.9kg - 7.8 kg

L JUOVEIVEATCTIN Serie g Typ g Enkodertyp

X-Achshub + Optionen ggY-Achshub + Optionen g Z-Achshub + Optionen

100AQL - 100AQL - 30BLNM

Einzuseizende Steuenung i Kabellange gKabelfihrung

M - 5L -CT-SC

(@eisie) (6 -GiH- A

* Einzelheiten zu den Modellparametern: S. 51

Modellspezifikationen *[ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.

Erklarung des Modellcodes
Enkodertyp | XY-Achs- |Z-Achsentyp Modell
konfiguration (*1) Nummer Parameter Spezifikation
Absolut - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS3M-A-[D]-[@]-[3]-B-T1 X-Achshub 100: 1(300 mm
Inkremental - M ICSA3 [ICSPA3] -G2JHS3M-A-[D]-[@]-[G]-B-T1 (Hinweis1) 250 : 2500 mm
*1: Die maximale Zuladung und Geschwindigkeit kbnnen sich in Abhangigkeit des Z-Achsentyps andern. 80 :800 mm
Hinweis: T1 in den oben aufgefuhrten Modellen andert sich in T2, wenn die Steuerung XSEL-P/Q eingesetzt wird. Y'AChS_hUb ~
(Hinweis1) 120 : 1200 mm
Z-Achshub 10100 mm
(Hinweis1) 40 : 400 mm
Kabellange 3L:3m
(Hinweis 2) 5L:5m
Y-Achse/Z-Achse . . .
Kabelfuhrung | CT-SC  Freistehendes Kabel ("2)

Diese Tabelle erganzt die Angaben in der Tabelle links.
*2 Beim Modell # G2JHS3MO kann die Kabelfuhrung der Y-Achse nur mit
Kabelkette ausgestattet werden.

Der Optionencode wird an das Ende der einzelnen Hublangenangabe der
Achse angehangt; bei mehreren Optionen in alphabetischer Reihenfolge.

Bezeichnung Code Seite
AQ-Dauerschmierung AQ 13
Bremse B 13
Creep Sensor C 13
Endschalter Referenzfahrt L 14
Referenzfahrt entgegengesetzte Seite NM 14
Fuhrung mit Kugelkette RT 14

A"gemeine Parameter *[ ] gilt fur die Hochprazisionsversion.

Antrieb

Kugelumlaufspindel, gerollt C10 [entspricht gerollt C5]
+0.02 mm [+0.01 mm]

Positioniergenauigkeit

Spiel 0.05 mm oder weniger [0.02 mm oder geringer]

Fuhrung Im Grundrahmen integriert

Grundrahmen

Material: Aluminum, hell eloxiert

X-Achsenmotor/ Steigung

400 W /20 mm

Y-Achsenmotor/ Steigung

200 W /20 mm

Z-Achsenmotor/ Steigung

200 W/10 mm

Einzusetzende Steuerung

Systemaufbau, Seite 65.

Achsenkonfiguration * [ 1gilt fur die Hochprazisionsversion.
(Hinweis 1) Hub in der Modellbezeichnung in cm (Zentimeter).
Achse Modell Seite (Hinweis 2) Die Kabellange bezieht sich auf den Abstand vom Anschlusskasten
der X-Achse bis zur Steuerung. Standardlangen: 3 m und 5 m;
X-Ach: ISA[ISPA]-LXUWX-[J-400-20-(H -T1 A
chse SAISPAILXU 00-20-(Hube) 30 andere Langen in Metern ebenfalls moglich. Maximale Lange: 20 m
Y-Achse ISA[ISPA]-MXMX-[1-200-20-(Hub)-T1 20 Achtung | (Hinweis 3) Die Nennbeschleunigung betragt 3 G. Hohere Beschleunigung
bedingen eine reduzierte Zuladung.
Z-Achse ISALISPAI-MZM-0J-200-10~(Hub)-T1-B-NM 24 (Hinweis 4) Langere Hibe bedingen eine geringere Maximalgeschwindigkeit.
* In den oben angefuihrten Modellbezeichnungen wird in CJ der Enkodertyp A (absolut) oder I (inkremental)
angegeben.

* Weitere Einzelheiten auf Seite 49.

ISPA/ICSPA Katalog




[ICSAS [ICSPA3] -G2JHS3M

Maximale Zuladung (kg) (Hinweis 3)

Jajoqoasyoeury

BMG2JHS3M
Y-Achsenhub
800 | 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200
100 11.9
e
2 [ 200 10.9
3 | 300 9.9
<
< | 400 8.9
N | s00 7.8
Maximale Geschwindigkeit und Hub (mm/s) (Hinweis 4)
BMG2JHS3M
Hub
100~400 800~900 1000~1200 | 1300~1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
X-Achse - - 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 300
Y-Achse - 1000 - - - - - - - - - - - -
Z-Achse 500 - - - - - - - - - - - - -
P F-9 Bohrung, @15 B
144 N Senkung, 1 tief 119 A(X:HUB) 457
. M(Z:Hlf) 2-98H10 Passung 65_200 C D E 400 E D C _,_200 175
52 (usicete) R
————— | ¢
oo e ®
33 3 . g I e ——— 11 L g
s | 6-M8 20 tief oy Cal o 3 & 3 2 ® 2 4
R 2-@8H10 Passung = ‘
10 tief ! ?
R ! ! -
d ———[ VJW/W/////W/// %,
.~ CRETSRN
% ik gﬂ o N Ik
cx
7 ‘ TN ‘
3 Nk g8 /
= | (BN 8 @ % | o
x 5 =}
| =2
1 - I A1
% ‘ ‘ ~ % %
[ l: [ / I
|
* Die Konfigurationsposition in
der Abbildung ist die Refe-
renzfahrtposition. Bei Ande- % /A |
rung dieser Position bitte NM ’ <!
in den Optionen angeben. ol TTe e
Zur Anderung der Position ist BIE o + + — e — ; 1 i ©
der Antrieb an 1Al zur Ein- :J = - °
stellung zu schicken. i
9 2 2-g6H10 Passung (Rilckseite | ‘ E ‘ 400 ‘ E ‘ D ‘ C | 20060
8 F-7 Bohrung, @11 Senkung, 1 tief 3l G 15
3
=
X-Abmessungen
A B c B E = G Max. ca. 88 12 (Creep sensor,
1014 1590 275 0 0 12 1470 Referenzpunkt LS
1114 1690 325 0 0 12 1570 Y-Abmessungen
1214 1790 375 0 0 12 1670 m 3 K T
1314 1890 425 0 0 12 1770 7 ] PP
1414 | 1990 | 475 0 0 12 1870 800 380.5 097 035
1514 2090 525 0 0 12 1970 1%00(:) 1;222 1;2; 1222:
1614 2190 575 0 0 12 2070 - .
1714 2290 200 425 0 16 2170 1100 16805 1397 15035
1814 2390 200 475 0 16 2270 1200 17805 1497 16035
1914 | 2490 | 200 | 525 0 16| 2370 | Z-Abmessungen
2014 | 2590 | 200 575 0 16 2470 M N(100w) | N2oow) | P(100w) | P(200w) Q
2114 2690 200 200 425 20 2570 100 420.5 434.5 564.5 578.5 (800)
2214 2790 200 200 475 20 2670 200 520.5 534.5 664.5 678.5 (900)
2314 2890 200 200 525 20 2770 300 620.5 634.5 764.5 778.5 (1000)
2414 2990 200 200 575 20 2870 400 720.5 734.5 864.5 878.5 (1100)
2514 3090 200 200 625 20 2970 500 820.5 834.5 964.5 978.5 (1200)
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Modellauswahl

B Kabelverlegung

Beim XYB-Typ sind zwei Varianten moglich: Freistehendes Kabel (Kode SC) oder Kabelkette

(Code CT).

Wabhlen Sie die fur lhren Einsatzfall geeignete Variante aus.

Freistehendes Kabel

Freistehendes Kabel

Kabelkette

CT

Kabelkette

@ Detailansicht der Kabelkette

Standard: TKP0450-38B (Hersteller: Tsubakimoto Chain)

A <L

Gesamtlange: 45 + Anzahl Kettenglieder

e

Bewegliches Endglied

2R+36

H=!

Teilung: 45

m ﬂ!_» m m

/)

/)

18 | 18
36

R =50, 75, 95, 125, 150 und 200 (sechs Abmessungen)

36

Festes Endglied

25
36

Ansicht A-A

Standard: TKP0450-38B

Wenn Sie den Typ TKP0450-58B/78B
benbtigen, teilen Sie 1Al Ihren Bedarf mit.

Sonderausfuhrung: TKP0450-58B/ TKP0450-78B (Hersteller: Tsubakimoto Chain)

TKP0450 - 58B

ol ©
o

2 2 5 ISPA/ICSPA Katalog

Ansicht A-A

TKP0450 — 78B




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



