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Anwendungsbeispiele fur kombinierte Einachsroboter

Beforderungs-/Positioniersysteme, deren zwei- oder dreiachsiger orthogonaler Aufbau auf Einachsroboter-Antrieben basiert.
Mehr Informationen erhalten Sie in dem erweiterten Katalog “ISPA+ICSPA” mit zusatzlich kartesischen Robotern, Steuerungen und Zubehbr.
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ISA/ISPA

Die ISA/

Einachsroboter

ISPA-Achsen stellen ein hochgenaues Positioniersystem dar, das aus Grundrahmen, Linear-Fuhrung,

Kugelumlaufspindel und einem AC-Servomotor besteht. Es ist als kosteneffektives System konzipiert.
Die vielseitige Konstruktion und einfachen Montage-Eigenschaften machen es uUberflussig, extra einzelne
Baugruppen einkaufen und montieren zu mussen.

Hohere maximale Beschleunigung/Verzogerung von 1 G (9800 mm/s2)

Sowohl die ISA als auch ISPA erreichen eine maximale Beschleuni- M Vergleich der Beschleunigungszeit mit 1 G und 0,3 G
gung/Verzogerung von 1 G, was bisher nur mit der ISP-Serie moglich Geschwindigkeit [mm/s] 1 G
war. 2000 I 4
1800 y —
1600 ya 703G
1400 £ —
* Bei einer Verfahrgeschwindigkeit bis 2000 mm/s erreicht ein Roboter, der 1200 ,’
mit einer Beschleunigung von 1 G angetrieben wird, seine Sollgeschwindig- 1000 >
keit ca. 0,5 Sekunden schneller als ein Roboter, der mit einer Beschleuni- 800 l’ —
gung von 0,3 G arbeitet (siehe dazu das rechte Diagramm). 600 —f
, , , 400 —f—~
Beschleunigung/Verzogerung gibt das Verhaltnis der Geschwindigkeitsanderung an. 1 G ent- y o
spricht 9800 mm/s2 oder bedeutet das Vermogen, mit 9800 mm/s pro Sekunde zu beschleuni- 200 y
0

gen (oder zu verzogern).
0.1sec 0.2sec 0.3sec 0.4sec 0.5sec 0.6sec

Universelle X/Y/Z-Achsen

Es stehen universelle Achsen zur Auswahl, um lhre speziellen Forderungen zu erfullen.

X-Achse, Typ (SXM, MXM, LXM, us

« Eine angepasste Abdeckung verhindert das Eindringen
von kleinen Teilchen und anderen Fremdpartikeln :
von oben. -

* Um den Antrieb zu montieren, ist die Abdeckung zu
0ffnen. Die Schrauben werden von oben montiert.

Z-Achse

Y-Achse Typ (SYM, MYM, LYM, us'

* Die angepasste Form der Abdeckung verhindert
Eindringen von kleinen Teilchen und anderen
Fremdpartikeln von oben, wenn der Antrieb
seitlich montiert wird.

Z-Achse Typ (SZM, MZM, LZM, us

e Der Antrieb ist standardmaBig mit einer Bremse
ausgerustet, da von einer senkrechten Einbaulage
ausgegangen wird. g

* Die Montage-Gewinde, die sich auf der Riick-
seite des Grundrahmens (Montageflache fiir den
Antrieb) befinden, weichen von denen der X-Achse ab.

(Eine Zuladung kann problemlos auf dem Schlitten montiert werden, wenn sich der Antrieb
senkrecht bewegt).

Y-Achse

Hohere Steifigkeit bei kleineren Abmessungen durch eingebaute Fiihrungen im Grundrahmen

3 ISPA Katalog

e Die Hohe des Antriebs wurde durch den Einbau der Filhrungs- Schiitten
schienen in den Grundrahmen verringert. ~

Die Rahmenkonstruktion des Grundrahmens sorgt dariiber ‘
hinaus fiir verbesserte Steifigkeit /‘N
Fhrungsschiene ! \% ! Fuhrungsschiene

\__Grundrahmen



|SA/|SPA Einachsroboter

2500 mm Hub mit Kugelumlaufspindel und Zwischenlager

Bei einem Antrieb mit Kugelumlaufspindeltrieb und langem Hub unterliegt die Spindel einer Durchbiegung,
was Probleme bei der Erhdhung der Drehzahl und somit der Verfahrgeschwindigkeit des Antriebs verursacht.
Deshalb war der Riementrieb die Standardldsung fur langhubige Antriebe.

In der ISA/ISPA-Serie wird der 2500 mm lange Hub mit einem Kugelumlaufspindeltrieb und eigenem (paten-
tierten) Zwischenlager erreicht.

Mechanischer  Schlitten D

Endanschlag

Das Zwischenlager befindet
sich immer zwischen dem
Schlitten und dem mecha-
nischen Endanschlag. Diese
Konstruktion verhindert die
Durchbiegung der Kugelumlauf-
spindel und ermoglicht hohe

< \(erfahrgeschwindigkeiten iiber

i einen langen Hub.

Zwischenlager

Direkte Kupplung bei gleicher Gesamtlange durch integrierte
Kugelumlaufspindel-Ausfuhrung

Die ISA/ISPA-Serie verfugt Uber einen Kupplungsmechanismus mit gleicher

Gesamtlange wie die konventionelle 1S-Serie (integrierte Ausfuhrung mit Kupplung Motor
Kugelumlaufspindel). ’
Diese Konstruktion ermoglicht den einfachen Motoraustausch bei L%\

auftretenden Fehlern. U

Kugelumlaufspindel

Wahlbare Steuerung fur die gewuinschte Anforderung

Die drei nachfolgend aufgefuhrten Steuerungstypen stehen zur Verfugung:

1 4 3
Programm Programm/Positionierung Positionierung/Pulstreiber

X-SEL S-SEL E-CON/S-CON

iy

ISPA Katalog I



|SA/ |SPA Einachsroboter

serie Einachsroboter 1@Chnische Daten

Hub (mm), maximale Geschwindigkeit (mm/s) (Hinweis 1)

ool ol

2500

ool

Zuladung (Hinweis 2) - .
l\/_Iotor Steigung
senkrecht | leistung

()

12 3 16 | ISA(ISPA)-SXN-1-60-16-3% 3k i
25 6 60 8 | ISA(ISPA)-SXM-TH60-8-3i i ¢ 13
50 14 4 | ISA(ISPA)-SXM-TH60-4-3% i k¢
12 3 16 | ISA(ISPA)-SYM-I-60-16-3% 3% k¢
25 6 60 8 | ISA(ISPA)-SYM-CH60-8-3i sk ¢ 14
50 14 4 | ISA(ISPA)-SYM-CH60-4-3% 3k ¢
- 6 - 8 | ISA(ISPA)-SZM-1-60-8-s% < < -B 5
- 14 4 | ISA(ISPA)-SZM-[1-60-4-s s s -B
10001795 1645 1540 20 5 20 | ISA(ISPA)-MXM--100-20-3 & %
DEDEDEB 40 9 100 10 | ISA(ISPA)-MXM-I-100-10-3k sk s 16
20 117511451120 80 19 5 ISA(ISPA)-MXM-C1-100-5-3% 3¢ 3¢
1500111901 965 1810 25 6 30 | ISA(ISPA)-MXM--200-30-5% 3¢ 3¢
10001 7951645 1540 40 9 200 20 | ISA(ISPA)-MXM-[1-200-20-3 = 17
DEDEDED 80 19 10 | ISA(ISPA)-MXM-[3-200-10-3 s s
25 - 30 | ISA(ISPA)-MXMX-3-200-30-% 3 3
1000 950 1800 1700 L600 L350 L 500 1450 40 - 200 20 | ISA(ISPA)-MXMX-CJ-200-20-s% s s 18
1000 795 1645 L540 20 b 20 | ISA(ISPA)-MYM-[-100-20-3 s s
DEDEDES 40 9 100 10 | ISA(ISPA)-MYM-C-100-10-3 s s 19
20 117511451120 80 19 5 | ISA(ISPA)-MYM--100-5-s% s s
EEEHED 25 6 30 | ISA(ISPA)-MYM--200-30-5% s 3¢
10001795 1645 1540 40 9 200 20 | ISA(ISPA)-MYM-[3-200-20-3 s s 20
500 DEDEDED 80 19 10 | ISA(ISPA)-MYM--200-10-3 & %
500 DEDEDED = 9 100 10 | ISA(ISPA)-MZM--100-10-3% sk 3 -B ”
250 20 1175 [145 120 - 19 5 | ISA(ISPA)-MZM-C-100-5- 3 3 -B
500 DEDEDEB - 19 200 10 | ISA(ISPA)-MZM--200-10- 3 3 -B | 22
1000 EDEDEDED 40 9 200 20 | ISA(ISPA)-LXM--200-20-3% = s 2
500 EDEDEDES 80 19 10 ISA(ISPA)-LXM-[1-200-10-3¢ s 3%
166071380} 117011000 40 9 100 40 ISA(ISPA)-LXM-[1-400-40-3¢ s 3% ”
DEDEED 80 19 20 | ISA(ISPA)-LXM-J-400-20-s% 3 3
40 - 200 20 | ISA(ISPA)-LXMX-CF200-20- sk 3k | 25
E I P B e el
0 | - 20 | ISAISPAMLXMKCH00204
1000 DEDEEDEDEOHMEDED 40 - 200 20 | ISA(ISPA)-LXUWX-(1-200-20-k sk % | 27
2000 O EOEHE@DHDEDED@E@OE) 0 - 100 40 | ISA(ISPA)-LXUWX-[-400-40-s% s s 2%
1000 DD EDEDEODMEDED -0 - 20 | ISA(ISPA)-LXUWX-T-400-20-5 s s
DEDEDED 40 9 200 20 | ISA(ISPA)-LYM--200-20-s 3¢ 3¢ 2
385 1300 270 235 80 19 10 | ISA(ISPA)-LYM--200-10-s% 3¢ 3¢
EEDID 40 9 400 40 | ISA(ISPA)-LYM--400-40-s 3 =% 20
EDEDEDED 80 19 20 | ISA(ISPA)-LYM--400-20-3% =i =
EDEDEDES - 19 100 10 | ISA(ISPA)-LZM-1-200-10- sk s -B | 31
385 13007270 1285 - 39 400 10 | ISA(ISPA)-LZM-(-400-10-5 s s 32
167021390, 11701000 60 14 40 | ISA(ISPA)-WXN--600-40-3 3 3¢
§35 1695 565 L 500 120 | 29 600 20 | ISA(ISPA)-WXM--600-20-5 5 5 | 33
[DEREDE 150 | 60 10 | ISA(ISPA)-WXM--600-10-3% 3% 3¢
ENDID 60 14 750 50 | ISA(ISPA)-WXM-J-750-50- 3 s »
835 1695 2 585 500 120 | 29 25 | ISA(ISPA)-WXM-J-750-25-3 3 s
2000 1965, 17251 153011365, 1225111071005, 915 840 770 710 655 , M=) - 40 | ISA(ISPA)-WXMX-CI-600-40-s% o 3
1000 DOGEDMSHDG@OEDE 120 | - o0 20 | ISA(ISPA)-WXMX-[-600-20-s% sk s ®
00 EOMEDEDETDE| 60 - 750 50 | ISA(ISPA)-WXMX-(F750-50-s s s %
PO DEODEDDEE 120 - 25 | ISA(ISPA)-WXMX-[-750-25-5% s s

(Hinweis 1) Die Zahl in den gestreckten Kreisen gibt die maximale Geschwindigkeit fur jede Hub an. (Hinweis 2) Die Zuladungsangabe gilt fiir den Einsatz des Antriebs bei Nennbeschleunigung (s. Seite 7).

ISPA Katalog
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ISA/ISPA

(S.13~36)

Motorkabel
Enkoderkabel
Grenzschalter-Kabel

(siehe
auch +ICSPA
Katalog)

(siehe auch +ICSPA Katalog)

Handprogrammiergerat Handprogrammiergerat
IA-T-X/XD/XA(-J) IA-T-X/XD/XA-J Handprogrammiergerat
PC Software PC Software RCA-T/TD
1A-101-X-MW(-J) 1A-101-X-MW-J PC Software
I1A-101-X-CW(-J) I1A-101-X-CW-J RCB-101-MW
IA-101-X-USBMW IA-101-X-USB

ISPA Katalog 6
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"Geschwindigkeit" bezieht sich auf die angegebene Geschwindigkeit, mit der der Antriebsschlitten
verfahrt. Der Schlitten beschleunigt aus seiner Ruhelage. Nach Erreichen seiner vorgegebenen
Geschwindigkeit behalt er diese bei, bis die programmierte Position (unmittelbar vor der Zielposi-
tion) erreicht ist, bei der dann der Schlitten bis zum Stillstand an der Zielposition abbremst.

< Achtung >

@ Die maximale Geschwindigkeit der ISA/ISPA-Serie bleibt bei Zuladungsanderung auf dem Schlitten unverandert.

@ Die bis zum Erreichen der Soll-Geschwindigkeit bendtigte Zeit hangt von der Beschleunigung (Verzogerung) ab.

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

@ Bei Langhubachsen wird die maximale Geschwindigkeit verringert, um nicht in den Bereich kritischer Geschwindigkeiten
zu kommen.

® Bei der Berechnung der Verfahrzeit sind die Beschleunigung, Verzdgerung sowie die Beruhigungszeiten zur Verfahrzeit bei
vorgegebener Geschwindigkeit zu addieren (siehe Seiten 39 und 40 fiir das Berechnungsverfahren der Verfahrzeit.)

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

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

< Achtung >

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

@ Die Nennbeschleunigung betragt 0,3 G (oder 0,15 G bei Steigungen von 4 oder 5 mm)
(Die Zuladung wird in Abhéngigkeit der Nennbeschleunigung bestimmt.)

® Wenn die ISA/ISPA-Serie mit einer Beschleunigung (Verzogerung) angetrieben wird, die die Nennbeschleunigung
iberschreitet, sinkt die Zuladung (siehe Seite 40 fur Einzelheiten.)

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

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

Dauerlaufrate (%) = - Betnebsdayer — x 100
Betriebsdauer + Stillstandszeit

"Wiederholgenauigkeit" gibt die Positioniergenauigkeit von sich wiederholenden Bewegungen zu
einer bereits gespeicherten Position an; sie darf aber nicht mit der "absoluten Positioniergenauig-
keit" verwechselt werden, darauf muss unbedingt geachtet werden.

Wiederholgenauigkeit Punkt A Nullpunkt
Genauigkeitsanweichung von der ‘ ¢
Stopposition, wenn derselbe Punkt R
wiederholt angefahren wird.

Absolute Positioniergenauigkeit 100.00 0
Differenz zwischen Koordinaten- und L L
Messwert, wenn zu einem durch Koordi- rmsssas
naten bestimmten Punkt positioniert

wird.

] ISPA Katalog
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Bei der Standardausfiihrung befindet sich der Referenzpunkt auf der Motorseite oder bei Ausfiih-
rungen mit entgegengesetztem Referenzpunkt an dem Ende, das dem Motor gegeniiberliegt.

* Der inkrementale Antrieb muss nach jedem Einschalten der Stromversorgung auf den Referenzpunkt gefahren
werden.

* Beim Referenzpunktfahren bewegt sich der Schlitten zum mechanischen Endanschlag, bevor die Umkehrbe-
wegung einsetzt; deshalb ist auf Kollision mit sich in der Nahe befindenden Teilen zu achten.

* Um die Referenzfahrrichtung zu andern, mussen die Parameter der Steuerung geandert werden.

Jedes zulassige Lastmoment wird auf der Basis von 10 000 km Lebensdauer der Fithrung
berechnet. Momente, die den Nennwert iiberschreiten, verkiirzen die Lebensdauer der Fiihrung,

Richtungen des Lastmomentes
bei Schlittenausfuhrungen

deshalb ist Vorsicht geboten.
Wﬂc

Die "zulassige Auskragung" bezieht sich auf einen ver-
setzten Montagepunkt, den der Antrieb ruckfrei anfahren
kann, wenn sich die Last, Halterung, usw. versetzt vom
Mittelpunkt des Antriebes/Schlittens befindet.

Wenn alle Modelle mit einer Kraglast eingesetzt
werden, die die zulassige Lange tuiberschreitet,

muss mit Schwingungen und StabilitatseinbuBen
gerechnet werden. Deshalb ist darauf zu achten,

dass die zulassige Auskragung innerhalb des

erlaubten Wertes liegt.

Die Genauigkeit der Antriebe der ISA/ISPA-Serie ist weiter unten angegeben. Die Seiten- und
Grundflachen der AntriebsGrundrahmen stellen die Bezugsflachen fiir den Schlittenweg dar.
Dariiber hinaus dienen sie zur Parallelitatskontrolle bei der Montage des Antriebs.

Parallelitat der Anbauflache fur den Antrieb (Unterseite der Grund-
rahmen) und Befestigungsflache fur die Zuladung (Oberseite)
+0,05 mm/m oder geringer

—_— N

Fihrusgsscier (7 vl |
Parallelitat bei Rahmenmontage (wenn der Antrieb auf L. Y= Li‘
einer ebenen Flache befestigt ist 1)
+0,05 mm/m oder geringer

!
s o
|
Bl

B
¥
Sy

Bedingung: Die oben genannten Werte beziehen sich auf 20°C. ™) Ebenheit: 0,05 mm oder geringer

ISPA Katalog
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Erlauterung der Modellbezeichnungen

Die einzelnen Modellbezeichnungen sind auf der rechten Seite erklart.
Die Auswahlmbglichkeiten fur die einzelnen technischen Angaben hangen von der Antriebsausfuhrung ab. Siehe weitere
Einzelheiten auf der zu den einzelnen Antrieben gehorige Seite.

(©) (4) (%) (7) ®) (©)

Einzusetzende

Encodertyp Motorleistung Steigung Steuerung Kabellange Optionen
SXM - - g B - B -
SYM 16 100
60 ~
— 600 — — —
_ _ 4 _ _ _ _
SZM 8
5
- 100 - 10 - - - -
20
MXM | | |
MYM
10
- 200 - 20 - 100 - - -
30 ~
1000
_ _ 5 _ _ _ _
100 10
MZM E_— E_— |
- 200 - 10 - - - -
800 |
MXMX - 200 - gg - ~ - - -
2000
0 | — | AQ
LXM ) 20 . 20 ) } . : °
LYM ” — C
- 400 - - - - - cL
40 N
ISA 100 s L
ISPA ’? 200 0 1200 T M LL
- - - a T2 - - LLM
LZM | | xoo || M
- 400 - 10 - - - - NM
I _— RT
- 200 - 20 - - - - S
EU
LXMX ] ] ]
20
- 400 - 0 - - - -
1000
2500
- 200 - 20 - - - _
LXUWX ] ] ]
20
- 400 - 0 - - - -
10
- 600 - 20 - - - -
40 100
WXM - |
o5 1300
3 750 B 50 _ B B B
20 900
- 600 - 0 - ~ - - -
WXMX 2500 | ]
_ 7 25 ~ 900 ~ B 7
750 50 2500
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Geben Sie die Bezeichnung der einzelnen Serien an. Geben Sie die Klassifizierung nach Abmessung
(S, M, L oder W), Form, (X, Y oder Z), usw. an.

Geben Sie an, ob der im Antrieb eingebaute Enkoder "absolut" oder "inkremental" arbeitet.

A: Absolut Da die aktuelle Schlittenposition nach Abschalten der Stromversorgung gespeichert bleibt,
ist Referenzpunkifahren nach Einschalten des Antriebs nicht erforderlich.
I: Inkremental Da die aktuelle Schlittenposition nach Abschalten der Stromversorgung verloren geht,

muss der Antrieb nach jedem Einschalten auf den Referenzpunkt gefahren werden.

Geben Sie die Leistung des im Antrieb eingebauten Motors Geben Sie die Steigung der Kugelumlaufspindel an.

in Watt an. Die "Steigung" bestimmt den Weg, den der Schlitten pro
Umdrehung der Kugelumlaufspindel zurlcklegt.
Je groBer die Steigung, umso hdher die Geschwindigkeit.

Geben Sie den Hub (Arbeitsbereich) des Antriebs in

Millimeter an.
Geben Sie den Steuerungstyp an, der fur den Antrieb
geeignet ist.
T1: X-SEL-KE/KT, E-CON

Geben Sie die Lange des Motor- und Enkoderkabels an, T2: X-SEL-P/Q, S-SEL, S-CON

das den Antrieb und die Steuerung verbindet.

N : Kein Kabel

S:3m

M:5m

XOO : Bei von 3 m und 5 m abweichenden Kabellangen, bitte die
Kastchen ausfullen. (Beispiel X08 : 8m)
* Das Roboterkabel ist Standard.

Geben Sie die gewlnschte(n) Option(en) fur die Ausrustung des Antriebs an. Siehe die Erlauterungen zu den einzelnen
Optionen auf den Seiten 11 und 12.

* Wenn Sie mehrere Optionen auswahlen, geben Sie diese bitte in alphabetischer Reihenfolge an (zum Beispiel: AQ-B-L-NM).

AQ : [AQ Dauerschmierung] Schmiereinrichtung fur die Gleitflachen der Kugelumlaufspindel und Fuhrung.

B :[Bremse] Die Bremse verhindert das Absacken des Schlittens in senkrechter Einbaulage, wenn die Stromversorgung oder
der Servomotor abgeschaltet wird.
C :[Creep-Sensor Referenzpunktfahren] Der Sensor erhoht die Referenzfahrgeschwindigkeit, wodurch die Referenzfahrzeit

verringert wird.

CL :[Creep-Sensor Referenzpunktfahren auf der entgegengesetzten Seite] Der Sensor Referenzpunktfahren ist normalerweise
auf der rechten Seite in Motorrichtung angeordnet. Wenn der Sensor auf der linken Seite angebracht sein soll, wahlen Sie
diese Option.

L  :[Endschalter Referenzpunktfahren] Dieser Endschalter beendet das Referenzpunktfahren nicht durch normales Anfahren
auf BerUihrung, sondern durch Richtungsumkehr des Schlittens mit Hilfe des Sensors.

LL : [Entgegengesetzter Endschalter Referenzpunktfahren] Ahnlich wie der Sensor Referenzpunktfahren, jedoch bei entge-
gengesetzter Anordnung; wahlen Sie diese Option, wenn der Endschalter auf der entgegengesetzten Seite angeordnet
sein soll.

LM : [Hauptachsenbestimmung] Wahlen Sie diese Option, wenn Sie eine Achse als Hauptachse fur synchronisierte Bewe-
gungsablaufe definieren wollen.

S  :[Nebenachsenbestimmung] Wahlen Sie diese Option, wenn Sie eine Achse als Nebenachse fur synchronisierte Bewe-
gungsablaufe definieren wollen (Endschalter nicht erforderlich).

LLM : [Entgegengesetzter Endschalter der Hauptachse] Wahlen Sie diese Option, wenn der Endschalter am anderen Ende der
Hauptachse fur synchronisierte Bewegungsablaufe angeordnet sein soll.

NM : [Entgegengesetztes Referenzpunkifahren] Normalerweise befindet sich der Referenzpunkt auf der Motorseite. Wahlen Sie
diese Option, wenn der Referenzpunkt auf der dem Motor gegenuiberliegenden Seite liegen soll.

RT : [Kugelketten] Gerauschminderung bei gleichzeitiger Verlangerung der Lebensdauer der Fuhrung durch Einsetzen von
Abstandshaltern (Trennstucke) zwischen den Kugeln der Fuhrung.

EU : [Metall-Kabelsteckverbinder] Wahlen Sie diese Option fur ein Motor-/Enkoderkabel mit Metall-Steckern (siehe Seite 13).
Ohne diese Option sind Kunststoff-Stecker Standard. Kabellangen bis 5 m sind auch hier ohne Aufpreis. 1 0

ISPA Katalog
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| AQ:[AQDaverschmierng) |

AQ: [AQ Dauerschmierung]

Die AQ Dauerschmierung ist eine Schmiereinrichtung mit
einem Schmiermittel auf Kunstharzbasis. Der porige
Werkstoff ist mit einer groBen Menge Schmiermittel
versetzt, das durch die Kapillarwirkung an der Oberflache
austritt. Das Schmiermittel wird dann zugefuhrt, wenn die
AQ Dauerschmierung gegen die Fuhrung oder auf die
Oberflache der Kugelumlaufspindel (Rollflache der
Stahlkugeln) gedriuckt wird. Durch die Kombination von
AQ Dauerschmierung und Fett bleibt der Antrieb Uber
eine lange Zeit wartungsfrei.

AQ: [AQ Dauerschmierung]

Fuhrungsschiene Fuhrungsschiene

(Schnittzeichnung des Antriebs)

Kugelspindeltrieb (Spindel) Mutter

=l

AQ:[AQ Dauerschmierung]

(Seitenansicht des Antriebs)

B: [Bremse]

Die Bremse ist eine Klemmeinrichtung, die verhindert, dass der Schlitten in senkrechter Einbaulage absackt und die
Zuladung beschadigt wird, wenn die Stromversorgung oder der Servomotor abgeschaltet sind.

Die Z-Achsenantriebe vom Typ S, M und L der ISA/ISPA-Serie (SZM, MZM und LZM) sind fur den Einsatz in senkrechter
Einbaulage geeignet und werden deshalb in der Standardausfuhrung mit Bremse geliefert.

Wenn eine andere Achse auBer der Z-Achse senkrecht eingebaut wird, muss eine optionale Bremse installiert werden.
Bei den Typen S, M und L wird die Bremse auBBen an der Endabdeckung der dem Motor abgewandten Seite angebaut
(siehe dazu die einzelnen Zeichnungen der entsprechenden Modelle).

Nur bei dem W-Typ wird die Bremse innen im Antrieb eingebaut.

- E —
in L
b .y i
27, 12 -
38 255 10 | %15
I = —
| 2 b S5 —] (o
(S Typ) (M Typ) (L Typ)
C: [Creep sensor]
—_—
Sensor fur Referenzpunktfahren mit hoher Geschwindigkeit. M
Beim normalen Referenzpunktfahren fahrt der Schlitten den
Anschlag am Hubende auf der Motorseite mit einer Referenzfah-
rgeschwindigkeit zwischen 10 und 20 mm/s an und kehrt seine Referenzpunktfahren bis zum mechanischen Endanschlag
Verfahrrichtung um. bei einer Langhubachse dauert langer.
Aus diesem Grund nimmt das Referenzpunktfahren bei langen
Huben einige Zeit in Anspruch. Der Naherungsschalter verkurzt die
Referenzfahrzeit, indem der Schlitten mit hoher Geschwindigkeit
umkehrt. Dabei wird die Geschwindigkeit kurz vor Beendigung des Creep-Sensor
Referenzpunktfahrens auf die normale Referenzfahrgeschwindig- Referenzpunktfahren
keit reduziert. '
Bei Standardinstallationen ist dieser Sensor auf der rechten — =
Antriebseite, vom Motor aus gesehen, angeordnet (Option: C).
Siehe dazu rechts die Zeichnung des Endschalters. Ens befindet sich vor 6 hanischon Endansahl
f = H f f in Sensor befindet sich vor dem mechanischen Endanschlag.

Eine Abdecku"ng ahn“(_;h der des Endschalters befindet __SICh guBen Beim Anfahren des Sensors wird die Geschwindigkeit auf dieg
am Sensor. Fur den Einbau des Sensors auf der gegenuberllegen- normale Referenzfahrgeschwindigkeit verlangsamt.

den Seite wahlen Sie die Option CL (Spezifikation fur gegenuber-
liegende Anordnung)

1 1 ISPA Catalog



|SA/|SPA Einachsroboter

LL: [Endschalter Referenzpunktfahren auf gegenuberliegender Seite]

Das normale Referenzpunktfahren bei der ISA/ISPA- * Die ISP-W und ISPDCR-W werden standard-

Serie erfolgt nach der "Kontaktmethode". Der Schlitten 'Sf;fr?ige':‘iéggg‘ifgaﬁgffggggﬁfiggggﬁ[ﬁsmrgg

fahrt den Anschlag an und kehrt seine Verfahrrichtung um. befindet, ist keine Abdeckung an den Seiten-

Danach wird die Z-Phase ausgelost und der Referenz- PRk iagbb gl Rl A

punkt gesetzt. untergebracht.)

Bei der Option L (Endschalter Referenzpunktfahren) wird Endschalterabdeckung

das Referenzpunktfahren so realisiert, indem die Verfahr- '

richtung des Schlittens beim Anfahren des Naherungssen- = = Caaa

sors umgekehrt wird, ohne den Anschlag zu berUhren.

Wenn diese Option gewahlt wird, werden drei Naherungs- ‘ ‘ Endschalterabdeckung
sensoren eingebaut: Referenzpunktfahren (fur das Aus- Endschalterabdeckung N
losen des Referenzpunktfahrens), +OT (Uberlauf auf der I St
dem Motor gegenuberliegenden Seite) und -OT (Uberlauf - = ]
auf der Motorseite). Diese Option ist dann zu wahlen,

wenn die Umkehrposition fein eingestellt werden soll. T T 17

Die normale Einbaulage des Endschalters Referenzpunkt-

fahren und der Abdeckung befinden sich auf der rechten e Motorecite

Antriebsseite, vom Motor aus gesehen (Option L).

Zum Einbau des Schalters auf der gegenuberliegenden
Seite wahlen Sie LL (Ausfuhrung gegenuberliegende
Seite)

LM: [Hauptachsenbestimmung bei synchronisierten Bewegungen]

Die "Synchrone Achsen - Funktion" gehort zum Leistungsumfang der X-SEL-
Steuerung.

Diese Funktion erlaubt den gleichzeitigen Betrieb zweier Antriebsachsen. Dabei
wirkt eine Achse als Hauptachse (Option: M) und die andere als Nebenachse
(Option: S). Die Nebenachse folgt der Hauptachse. Die Steuerung arbeitet mit
sehr hoher Verarbeitungsgeschwindigkeit, um das gleichzeitige Verfahren
zweier Achsen zu steuern. Die beiden Achsen mussen fur den gleichzeitigen
Betrieb dieselbe Spezifikation aufweisen (Typ, Steigung, Motorleistung und
Hub). Bei synchronisierten Bewegungen muss die Hauptachse einen Endschal-
ter besitzen. Deshalb wahlen Sie LM (entgegengesetzter Endschalter der
Hauptachse) fur die Hauptachse und S (Nebenachsenbestimmung) fur die
Nebenachse.

Steuerungen

4
Hauptachse (LM)

NM: [Umgekehrtes Referenzpunktfahren]

Bei der ISA/ISPA-Serie liegt die Standardrichtung fur das Referenzpunktfahren auf der Motorseite. Wenn die Richtung des
Referenzpunktfahrens geandert werden soll, muss das in der Auftragsspezifikation angegeben sein.

RT: [Fuhrung mit Kugellagerketten]

Zur Reduzierung von Gerauschen und zur Verlangerung der Lebensdauer sind Abstandshalter (Trennstiicke)

zwischen den Stahlkugeln der FUhrung eingesetzt.

Die Abstandshalter unterdriicken das nervende, metallische Gerausch, wenn Kugeln

aneinander stof3en.

Die Verringerung der Reibung zwischen den Kugeln verlangert die Lebensdauer der Fuhrung.

Die Trennung der Kugeln voneinander sorgt fur eine weichere Bewegung und verbessert somit das Verfahren des Schlittens.

Abstandshalter
Kugel  (Trennstiick)

S: [Nebenachsenbestimmung fur synchronisierte Bewegungen]

Spezifizieren Sie diese Option fur die Achse, die als Nebenachse bei synchronisierten Bewegungen dienen soll. Siehe auch die
Erlauterungen zur Option LM (Hauptachsenbestimmung) fur weitere Einzelheiten.
ISPA Katalog 1 2



I s A_ sx Einachsroboter: Kompakte X-Achse, Achsbreite 90 mm, 60 W, o
gerade Bauform 3

I s P A sx M Einachsroboter: Kompakte X-Achse, Achsbreite 90 mm, 60 W, gerade Bauform S ;
. Hochprazisionsversion » 2 ,.-"'"/: ‘
[TYP ) Kompakt x-Achse (so-mmbreit]  [THUD 100~600mm | [Zuladung ”50kg (horizontal)/14kg (vertikal)| | /

B Modellspezifikation Serie = Typ Encodertyp B Motorleistung  Steigung®  Hub Einzusetzende Steverung @ Kabellange i -

ISA[ISPA] -SXM- A - - 16 — 600 - T

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor a—— Hub_(mm) Goschwin- Beﬁchleunigung (Hir.1weis 2) 'Zuladung (Hinwc.eis 2) Lanackiaft
Modell Encodertyp Leistung | = (] Scshé'trf:] VOn |~ digkeit |Horizontal (G)| Vertikal (G) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg) a"gj‘) &
(% (Hinweis 1) (Mm/S) 'Nenn| Max. | Nenn | Max. g e Wex [ Nem T Vot
ISA [ISPA] -SXM-A-60-16- * s % -T1(2)-A-0 16 1~800 0.3 1.0 0.3 0.7 12 3.5 3 2 63.7
ISA [ISPA] -SXM-A-60-8- s % s -T1(2)-A-0 Absolut 8 1 ~400 0.3 0.6 0.3 0.5 25 12 6 5 127.4
ISA [ISPA] -SXM-A-60-4- % 3 3 -T1(2)-A-0 60 4 100~600 1~200 | 0.15, 05 | 0.15, 0.3 50 30 14 12 254.8
ISA [ISPA] -SXM-I-60-16- 3 % * -T1(2)-A-00 16 1~800 0.3 1.0 0.3 0.7 12 3.5 3 2 63.7
ISA [ISPA] -SXM-I-60-8- 3 s % -T1(2)-A-00 Inkremental 8 1 ~400 0.3 0.6 0.3 0.5 25 12 6 5 127.4
ISA [ISPA] -SXM-I-60-4- 3 3 % -T1(2)-A-0) 4 1~200 [ 0151 05 [0151 03 | 50 1 30 | 14 | 12 254.8
* In den oben aufgefuihrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 3 s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s®
* Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3) [ +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | = 11 Hauptachsenbestimmung | LM | = 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 12mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B |=>11 E"Sae”npstgfgi?"bes“mm”"g seite) | LLM | > 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor CcC |[=>11 E R NM | = 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | = 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltem | RT | = 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 28,4 ¢« Nm  Mb: 40,2« Nm  Mc: 65,7 « Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | 12 | Nebenachsenbestimmung | S | = 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 450mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 450mm oder geringer
e ebaneonebvadanren | LI | »12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(JO: Langenangabe

Abmessungen F-7 Bohrun B
- g,
11 Flachsenkung, 50 E DX200 ” 50
*Bei Richtungwechsel 1 tief (s. Detailansicht) 90
des Referenzpunktes 2 @6H10, gerieben 10 70 10
ist das Gerat an 1Al zum _(Ruckseite) 35 , 35
Justieren zu geben. e — 3
Y N P P
o \\ 8 o _._ o 1
)| E = o 3
T i 1
— Kabelsteckverbinder *1
2 @6H10 gerieben,10 tief (standardmaBig aus Kunststoff)
4-M6, 20 tief
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
A
10 23_ R 90 . 38 83.5
‘ 4 2-M83, 6 tief (dieselben auf 4 785 5
"?E SE gegenuberliegenden Seite)\ Home ME|2
— —t i i i
I 1 — |
| I
| —
2} *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der
{@ {@ {@ @L Schlitten zu ME. Achten Sie auf Kollision
mit sich in der Nahe befindlichen Teilen.
: : R
z z z SE: Hubende
u @ @ @ @ ZJ ME: Mechanischer Anschlag
- — A
Detailansicht G (T-Nut im Grundrahmen) B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600
A 344.5 394.5 444.5 494.5 544.5 594.5 644.5 694.5 744.5 794.5 844.5
211 B 251 301 351 401 451 501 551 601 651 701 751
% | - C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
D 0 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2
\Ej E 151 201 251 101 151 201 251 101 151 201 251
F 4 4 4 6 6 6 6 8 8 8 8
Detailansicht der Befestigung des Grundrahmens Gewicht (kg) 28 31 34 37 4.0 43 46 4.9 52 55 5.8
S 16 800
6
::‘;m" Steigung 8 400
(mmis) | Steigung 4 200
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 1) Die Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
i Max. Anzahl " R Halbstandardabmessungen.
Einzusetzende eSO Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- ST (Hinweis 2) Siehe Seite 38 fiir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
Steuerung Aohoon Enkodertyp betrieb betrieb | steverung | P 9 A Zuladung.
(Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fiir die ISPA-Serien. Die
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V Achtung ?sngir%n Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
-Serien.
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-/E-CON_| 1 Achse | Absolutiinkremental Q/0 O/-  [Actoo/30v Lange in Metern an, (zum Beispiel, X08 =8 m).

* Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.
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ISA-SY
ISPA-SYM

Einachsroboter: Kleine Y-Achse, Achsbreite 90 mm, 60 W,
gerade Bauform

Einachsroboter: Kleine Y-Achse, Achsbreite 90 mm, 60 W, gerade Bauform
Hochprazisionsversion

|Typ Kompakte Y-Achse (90mm breit)| | Hub

100-600mm | [Zuladung

50kg (horizontal)/14kg (vertikal) |

M Modellspezifikation —ESety

ISA[ISPA] - SYM -

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Encodertyp

A -

Motorleistunggs Steigung

16 -

600 -

Einzusetzende Steuerung

T

Kabellange

S

Optionen

- B

Hub (mm) .| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Motor Steigung| in Schritt Geschwin- Langskraft
Modell Encodertyp Leistung | =) (0 05(;' n?r?] VON | digkeit |Horizontal (G)| Vertikal (G) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) ?N)
(W) . mm/s Nemn- | Max. | Nem- | M
(Hinweis 1) ¢ ) Nenn| Max. | Nenn | Max. Bescﬁllx:mig.‘Besch?;unig]Bescﬁ\’::.lmg@sch?;unig.
ISA [ISPA] -SYM-A-60-16- & s s -T1(2)-A-10 16 1~800 0.3 1.0 0.3 0.7 12 35 3 2 63.7
ISA [ISPA] -SYM-A-60-8- % 3 % -T1(2)-A-1 Absolut 8 1~400 0.3 0.6 0.3 0.5 25 12 6 5 127.4
ISA [ISPA] -SYM-A-60-4- 3 3% % -T1(2)-A-0 4 1~200 | 045] 05 [015] 03 | 50 | 30 | 14 | 12 254.8
60 100 ~ 600
ISA [ISPA] -SYM-I-60-16- 3 % s -T1(2)-A-1 16 1~800 0.3 1.0 0.3 0.7 12 3.5 3 2 63.7
ISA [ISPA] -SYM-I-60-8- * # & -T1(2)-A-Q Inkremental 8 1~400 0.3 0.6 0.3 0.5 25 12 6 5 127.4
ISA [ISPA] -SYM-I-60-4- % % -T1(2)-A-Q 4 1~200 0151 05 (0151 03 50 30 14 12 254.8

* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 s % Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen.

*1,0 G = 9800 mm/s?

Allgemeine s pezifikationen & Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ|OM Hauptachsenbestimmung M 612 1 (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel @12mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse on H(s a:f;@f 23?“9‘;992‘;“32;”,ﬁ§9mw Seite) LLM| © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor Clon g Referen: NM | 0 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegentberl. Seite CL|OM Fuhrung mit K dshalten | RT | O 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 28,4 Nm  Mb: 40,2 Nm Mc: 32,8 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren Ljorn Nebenachsenbestimmung S | 012 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 450mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 450mm oder geringer
ESfngggh:Ir:ELSr?ifeegr:Réglrmskel{{aehren LL | O 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(J[J: Langenangabe
2
Abmessungen 10 20 0 (300)
35 ., 35
*Bei Richtungwechsel —
des Referenzpunktes = # ajﬁ B3 K] ;  — == =
ist das Gerat an IAl zum
Justieren zu geben. g €
& = o o e =
2-06H10 Passung, 10 tief ; *
4-M6, 16 tief Kabelsteckverbinder *1
A . -
10 28 c 20 38 835 1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
4 2-M3, 6 tief (wie gegen- 14, 38 4 78.5 5
ME/INsE Tberliegende Seite)  \ 2 ‘Home |\ ME[2
[ ‘ ‘ g
| a L\l \
| =
E-M6, 16 tief
2-06H10 Passung, 10 tief *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der
& Schlitten zu ME. Achten Sie auf Kollision
ﬂ & & & ¥ & & mit sich in der Nahe befindlichen Teilen.
ol
N SE: Hubende
ME: Mechanischer Anschlag
Detailansicht G (T-Nut im Grundrahmen) E & & @ T &
80
35 F (D) 30 90 35
B
W Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600
A 344.5 394.5 444.5 494.5 544.5 594.5 644.5 694.5 744.5 794.5 844.5
B 251 301 351 401 451 501 551 601 651 701 751
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
D 61 21 71 121 171 221 271 321 371 421 471
E 8 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
F 90 90 90 90 90 90 90 90 90 90
Gewicht (kg) 2.8 3.2 3.5 3.9 4.2 4.6 4.9 5.3 5.6 6.0 6.3
16) 800
Geschwin] o, -
e Steigung 8 400
(mmis) | Steigung 4 200
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 1) a\ele'ubed dig \E Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
: o L albstandardabmessungen.
Einzusetzende a’\rfsat);ué%gpér Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung (Hinweis 2) Siehe Seite 38 firr die Beziehung zwischen Beschleunigung und
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A Zuladung.
- (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
X-SEL(-P/Q) | 4(6) Achsen | Absolut/inkremental | S AC100/230V Fn ‘asngﬁrfén Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
- -Serien.
S-SEL 2 Achsen | Absolutinkremental @) AN AC100/230V (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewinschte
S-/E-CON 1 Achse |Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).

* Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.
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Einachsroboter: Kleine Vertikal-Achse, Achsbreite 90 mm, 60 W,

I SA- SZ gerade Bauform _ =
I S P A_ sz M Einachsroboter: Kleine Vertikal-Achse, Achsbreite 90 mm, 60 W, 2

Hochprazisionsversion gerade Bauform
|Typ Kompakte Z-Achse (90mm breil)| | Hub

100~600mm | |vertika|e Anwendung (mit Bremse) 14kg|

B Modellspezifikation Motorleistung ® Steigung

16 -

Kabellange

S

Optionen

-B-L

Encodertyp

A

zusetzende Steuerung

Tt

ISA[ISPA] - SZM
* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

600 -

ey Hub (mm) Goschwi Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
: ) ) eschwin- P
Modell Encodertyp | Leistung |S€9Ung| in Schritten von | = B Horizontal (G)| Vertikal (G) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | -@ngskraft
g (mm) 50 mm digkeit g g )
(W) o- mm/s ! Nem- | Max | Nem- | Max.
(Hinweis 1) ¢ : Nenn } Max. | Nenn | Max. Besc:\’gjmg.‘aesch%umg, Bescﬁlmniﬁescnﬁumg
ISA [ISPA] -SZM-A-60-8- & % * -T1(2)-A-B-10 Absolut 8 1 ~400 0.3 0.5 6 5 127.4
solu nur nur
ISA [ISPA] -SZM-A-60-4- % % % -T1(2)-A-B-0 60 4 100 ~ 600 1~200 ikal 0.15 | 0.3 rikal 14 12 254.8
~ vertikale vertikale
ISA [ISPA] -SZM-I-60-8- # s % -T1(2)-A-B-0 8 1~400 0.3 0.5 6 5 127.4
Inkremental Anwendung } Anwendung }
ISA [ISPA] -SZM-I-60-4- & * * -T1(2)-A-B-0 4 1~200 0.15 ! 0.3 14 ! 12 254.8

* In den oben aufgefuihrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 s % Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

Optionen LUDENETERFALENOIEIM - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel a12mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B [O11 (“;e“n‘;‘g‘fQi?”g";gz“nﬂg"e“,ﬂggende, seite)| LLM | © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor [oR | E R NM [ 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshalterm | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 28,4 Nm  Mb: 40,2 Nm  Mc: 33,3 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 Nebenachsenbestimmung| S | O 12 Bremse standardmaBig mit magnetischer Einscheiben-Trockenbremse
Eﬂfdgsghgg‘,:ﬁgsreﬁfégzég?g“eﬁhren LL | 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
* Der SZM-Typ wird standardmaBig mit Bremse (B) geliefert. Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(O: Langenangabe
Abmessungen
90
- 10 10 (300
*Bei Richtungwechsel
des Referenzpunktes
ist das Gerat an IAl zum 7 [ — 1
Justieren zu geben. Ea & ka Ea & 3
3 Fr 4 4 8 o _._ o \ -
8 EL o 8 8 ¢ ¢
& @ & & @ &
) 2-06H10 Passung, 10 tief Kabelsteckverbinder *1
4-M8, 20 tief
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
A
355 23 c . 90 . 38 83.5
‘ 4 2-M3, 7 tief (wie gegen- 14 38 4 785 5
I\‘IIE SE Uberfiegende Seite] \ - Home, ME['2
S : D=  —
! | \::ﬁ
4-06H10 Passung . .
*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der
5 E ) Schlitten zu ME. Achten Sie auf Kollision
& & & & & & mit sich in der Nahe befindlichen Teilen.
2 b b b d
SE: Hubende
Detailansicht G =4 & 4 _ - 4 & & ME: Mechanischer Anschlag
(T-Nutim Grundrahmen) | 20L 0 ‘ 50 L o ‘ 50 ‘ 50 ‘ 20\]\ 12-M6, 16 tief
| B |
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600
A 370 420 470 520 570 620 670 720 770 820 870
B 251 301 351 401 451 501 551 601 651 701 751
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
D 11 61 111 161 211 261 311 361 411 461 511
Gewicht (kg) 3.0 3.4 3.7 4.1 4.4 4.8 5.1 5.5 5.8 6.2 6.5
Maxm;lav\‘el Steigung—BI 400
() | Steigung 4| 200
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 1) a\eletlbeddis ilr; Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
' " P albstandardabmessungen.
Einzusetzendg [ Al | Kompatiler | Programm-| Positionier-|  Puls= | g o (Hinwieis 2) Siee Seite 38 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung A Zuladung.
- (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
X-SEL(-P/Q)|4(6) Achsen | Absolut/inkremental | S AC100/230V Achtung lasnggr%n Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
i -oerien.
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental o A AC100/230V (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betrégt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-/E-CON 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 Ol- AC100/230V Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).

* Der SZM-Typ wird standardmaBig mit Bremse geliefert; benutzen Sie eine Steuerung mit Brems-Spezifikation. * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I S A M XM 10 Einachsroboter: Mittlere X-Achse, Achsbreite 120 mm,
= = 100 W, gerade Bauform
I S P A M X M 1 O Einachsroboter: Mittlere X-Achse, Achsbreite 120 mm,
= = 100 W, gerade Bauform Hochpréazisionsversion

[P,/ witere X-Achse (120mm breit) | | HUD: 100~ 1000mm | [Zuladung "80kg (horizontal)/19kg (vertikal) |

n Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp & Motorleistung & Steigung Hub Einzusetzende Steuerung Kabellange g Optionen

ISA[ISPA] - MXM- A - 100 - 20 - 1000 - Ti S -B

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor ) Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp Leistung Steigung| - in Schritten von |~ digkeit  [Horizontal (G)] Vertikal (G) |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | -@ngskraft
(W) (mm) 50 mm (mm/s) (N)
(Hinweis 1) |(Hinweis 7)| Nenn | Max. |Nenn | Max. [g e Mac . | e | Max
ISA [ISPA] -MXM-A-100-20- % % 3 -T1(2)-A-0 20 1~1000 | 03 | 1.0 | 0.3 | 0.8 | 20 6 | 351 2 84.3
ISA [ISPA] -MXM-A-100-10- % 3 % -T1(2)-A-0 | Absolut 10 1~500 [ 03 | 06 | 03 | 05 | 40 | 20 9 7 169.5
ISA [ISPA] -MXM-A-100-5- s * s -T1(2)-A-1 5 1~250 | 015, 05 [ 015, 03 80 45 19 15 340.1
100 100 ~ 1000
ISA [ISPA] -MXM-I-100-20- 3 3% % -T1(2)-A-0 20 1~1000 | 03 | 1.0 | 03 | 0.8 | 20 6 |35 1 2 84.3
ISA [ISPA] -MXM-I-100-10- 3 % 3 -T1(2)-A-0 Inkremental 10 1~500 0.3 0.6 0.3 0.5 40 20 9 7 169.5
ISA [ISPA] -MXM-I-100-5- s s s -T1(2)-A-1 5 1~250 0151 05 | 0151 03 80 45 19 15 340.1
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 = s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
[ TS LAl E LA - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| 0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | 6 11 |Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel g16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse O 11 éSensorauf iuberii seite) | LLM | O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c|O1 tes R NM [ & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | © 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm Mb: 99,0 Nm  Mc: 161,7 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | © 12 | Nebenachsenbestimmung | S | O 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 600mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 600mm oder geringer
Sﬂfsggggﬁggﬁtézﬂéggggf;h'e" LL | 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, XOO: Langenangabe
-
50 E DX200" 50
*Bei Richtungwechsel 120 F-9 Bohrung,

des Referenzpunktes 15 90 15 Flachsenkung 16, 1 tief
ist das Gerat an IAl zum 25| 70 25 300
Justieren zu geben. 35__35

= {46 & 46 F

& & & &
= - 33 g k
H—4 @y ) @y
W T i T ]

2-98H10 Passung, 10 tief 2-8H10 Passun

4-M86, 20 tief (Ruckseite) Kabelsteckverbinder *1
4-M8, 20 tief
A *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
1
[ 8
1
Detailansicht G
(T-Nut im Grundrahmen)
( + = *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt 016
& & & @& der Schlitten zu ME. Achten Sie
auf Kollision mit sich in der Nahe 7
S & ) befindlichen Teilen. %
& 7 7 U SE: Hubende u
L‘ A & @ A ME: Mechanischer Anschlag 09
2 &2 Detailansicht der

Befestigung des Grundrahmens

n Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 | (150) 200 (250) 300 (350) | 400 (450) 500 (550) 600 (650) 700 (750) | 800 (850) 900 (950) | 1000
A 393.5 443.5 493.5 543.5 593.5 643.5 693.5 743.5 793.5 843.5 893.5 943.5 993.5 1043.5 | 1093.5 | 1143.5 | 1193.5 | 1243.5 | 1293.5
B 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954 1004 1054 1104 1154 1204
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5
E 204 254 104 154 204 254 104 154 204 254 104 154 204 254 104 154 204 254 104
F 4 4 6 6 6 6 8 8 8 8 10 10 10 10 12 12 12 12 14
Gewicht (kg) 6.2 6.7 7.2 7.7 8.3 8.8 9.3 9.8 10.4 10.9 11.4 11.9 12.5 13.0 13.5 14.0 14.6 15.1 15.6
inale Kteigung 20 1000 1000 795 645 540
“;w‘ [Seigung 10 500 480 380 310 255
(mmis) |Steigung 5 250 220 175 145 120
(Hinweis 1) Die Hube, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
= Halbst: andardabmessungen
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) %Lelggu%egne 38 fr die Beziehung zwischen Beschleunigung und
Einzusetzende aw:t:'uépggpelr Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung (Himieise 3, 1\d%)rgr:EAﬁgg%gﬁnbg]szagn]ns1|ecwsggxgﬂlfgﬂfd‘d?ellsgf gles”;fﬁcrg)le
Steuerung Achsen (Sl E3iE il SIEMERIY Achtung (Hinweis 6) Duﬁngxnhale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutiinkremental I S AC100/230V (Hinweis 7) Em ?angepgstﬁm)%Eh(r%lélrintg‘gﬁﬂ d)é(r)sKugelumlaufspmdel 7u einer
S-SEL 2 Achsen | Absolutinkremental O A AC100/230V/ geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V| * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



ISA-MXM-200
ISPA-MXM-200

Hochprazisionsversion

Einachsroboter: Mittlere X-Achse, Achsbreite 120 mm,
200 W, gerade Bauform

Einachsroboter: Mittlere X-Achse, Achsbreite 120 mm,
200 W, gerade Bauform

|Typ Mittlere X-Achse (120mm breit) | | Hub

100~ 1000mm | [Zuladung

80kg (horizontal)/19kg (vertikal)|

W Modellspezifikation —|JEE

ISA[ISPA] - MXM

Encodertyp

A 200

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motorleistung & Steigung

30 -

Einzusetzende Steuerung

1000 -

T1

Kabellange

Optionen

-B

S

Motor : Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp | Leistung s}fr'gr‘]’)"g [ S°Q§L’$,?1 von | digkeit [Horizontal (G)] Vertikal (G) |Horizontal (kg)] Vertikal (kg) Langﬁk’aﬂ
W) i i (-mm/-s) fenn- T Max. | Nen- I Max | N)
(Hinweis 1) [(Hinweis 7)| Nenn | Max. | Nenn | Max. i i ’ L

ISA [ISPA] -MXM-A-200-30- % % 3 -T1(T2)-A-2 30 1~1500 | 0.3 1.0 0.3 1.0 25 10 6 2 113
ISA [ISPA] -MXM-A-200-20- s % % -T1(T2)-A-0 Absolut 20 1~1000 | 0.3 1.0 | 0.3 | 08 40 12 9 5 169.5
ISA [ISPA] -MXM-A-200-10- % % 5 -T1(T2)-A-2 10 1~500 0.3 0.6 0.3 0.5 80 40 19 15 340.1

200 100 ~ 1000
ISA [ISPA] -MXM--200-30- s 3 % -T1(T2)-A-0 30 1~1500 | 0.3 1.0 | 03 1.0 25 10 6 2 113
ISA [ISPA] -MXM-I-200-20- 3 3 3 -T1(T2)-A-2 Inkremental 20 1~1000 | 0.3 1.0 | 0.3 | 0.8 40 12 9 5 169.5
ISA [ISPA] -MXM-I-200-10- % * s -T1(T2)-A-0 10 1~500 0.3 0.6 0.3 0.5 80 40 19 15 340.1

In den oben aufgefihrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 3 s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen.

LUDTEIN DR EFATENTNTEN - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

*1,0 G = 9800 mm/s?

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse o 11 Hsa:,fs‘gfgi?"gzegse‘g?g";ﬂggeme, seite)| LLM | & 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor 011 | tes R NM | 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm Mb: 99,0 Nm Mc: 161,7 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 | Nebenachsenbestimmung | S | © 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 600mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 600mm oder geringer
Eﬂfdgsghg:‘,ﬁﬁ[jsfﬁggﬂég‘rjgke‘flaeh'e" LL | 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | = 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(I[J: Langenangabe
Abmessungen
o 50 E DX200" 50
*Bei Richtungwechsel 120 F-9 Bohrung,
des Referenzpunktes 15 90 15 Flachsenkung 16, 1 tief
ist das Gerat an IAl zum 25] | 70 [ T2s
Justieren zu geben. ‘ 35 35 ‘ (300)
L T I
& & & &
R b ag & N
& & & @
T = T
2-08H10 Passung, 10 tief 2-8H10 Passung
- (Ruckseite) Kabelsteckverbinder *1
A *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
12 32 120 3 C 52 i 915
H 2 M3, 6 tief (wie gegen- 53 | — N
,E} Nse Seite) \ ‘ N Home/|\ ME "2
Ty
=g i U |
@ 8
© h — Detailansicht G
1 (T-Nut im Grundrahmen)
( % S *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
P / p P der Schlitten zu ME. Achten Sie 016
& & & & auf Kollision mit sich in der Nahe p
. n B befindlichen Teilen. %—L—%
‘ ‘ SE: Hubende ‘
& & ES @& ME: Mechanischer Anschlag s
T T Detailansicht der
Befestigung des Grundrahmens
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 (650) 700 (750) 800 (850) 900 (950) [ 1000
A 407.5 457.5 507.5 557.5 607.5 657.5 707.5 757.5 807.5 857.5 907.5 957.5 1007.5 | 1057.5 | 1107.5 | 1157.5 | 1207.5 | 1257.5 | 1307.5
B 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954 1004 1054 1104 1154 1204
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5
E 204 254 104 154 204 254 104 154 204 254 104 154 204 254 104 154 204 254 104
F 4 4 6 6 6 6 8 8 8 8 10 10 10 10 12 12 12 12 14
Gewicht (kg) 6.6 71 7.6 8.1 8.7 9.2 9.7 10.2 10.8 11.3 11.8 12.3 12.9 13.4 13.9 14.4 15.0 15.5 16.0
Steiqung 30! 1500 1500 1190 965 810
“;;::ﬁ‘" Stigung 21 1000 1000 795 645 540
(i) [Steigong f0] 500 480 380 310 255
(Hinweis 1) Die Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
- albst; andardabmessungen
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) %lelhg Seite 38 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und
ng.
) . L Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fiir die ISPA-Serien. Die
Elgiusetzende a“rfsatfe'uﬁpggpelr Kompatibler Programm-| Positionier- Puls- Spannung { ggi) ren Ang Anggben beziehen sich Sowofl aut oie 1SA als auch
N M erien.
BB Achsen ElodEI TS betrieb SHEIEUTE Achtung (Hinweis 6) Dle ma><|male Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
X-SEL(-P/Q)[4(6) Achsen | Absolut/inkremental I S AC100/230V (rl n Metern an, (zum Beispiel:, X08 =
(Hinweis 7) Eln angerer Hub fuhrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental /0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



ISA-MXMX
ISPA-MXMX

Einachsroboter: Mittlere X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 120 mm, 200 W, gerade Bauform

Einachsroboter: Mittlere X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 120 mm, 200 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ/ vitlere X-Achse (120mm brei) | [ Hub

800 ~ 2000mm | [Zuladung

40kg (horizontal) |

n Modellspezifikation

Encodertyp

ISA[ISPA] - MXMX -

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

A

Motorleistung ga Stei

200 -

Einzusetzende Steuerung

30 - 2000 -

T S

Kabellange

Optionen

- NM

Motor Stelgung Hub (mim) Ge;chvyin— Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) i "
Modell Encodertyp | Leistung |~ B iy sonritten von (dlgk'/slt) Horizontal (G)] Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) '-a”g:;“a
w mm/s
) ooy (Hinweis 1)| Nenn i Max. | Nenn i T e T S0 1 e
1 1
ISA [ISPA] -MXMX-A-200-30- % % % -T1(2)-A-1 30 1~ 1500 0.3 25 113
Absolut nur nur
ISA [ISPA] -MXMX-A-200-20- s % * -T1(2)-A-0 20 1~ 1000 0.3 . 40 . 169.5
200 800 ~ 2000 horizontale horizontale
ISA [ISPA] -MXMX-1-200-30- # * % -T1(2)-A-2 30 1 ~1500 0.3 25 113
Inkremental Anwendung Anwendung
ISA [ISPA] -MXMX-1-200-20- # s s -T1(2)-A-1 20 1 ~1000 0.3 40 169.5

* In den oben aufgefihrten Modellbezeichnungen bedeuten =k = 5 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen.

*1,0 G = 9800 mm/s®

LUDENETEE A TENENN - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spexzifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | 6 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 216mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B [O11 f&‘;‘?ﬂi‘?gﬁzz‘;’n@‘:ﬂggende, seite) | LLM | © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor O 11 E tes R NM [ 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniiberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltem | RT [ & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm  Mb: 99,0 Nm  Mc: 161,7 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 [ Nebenachsenbestimmung | S | © 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 600mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 600mm oder geringer
ES?SSSS%L?,??;SEES?"s'é‘:{"‘eh’e” LL [ 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | = 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(O[: Langenangabe
Abmessungen
B
H-9 Bohrung, 50 200 D E 120 G F 200 50
Flachsenkung 16, 1 tief 15/ 90 15
2-08H10 Passung n L
(Ruckseite) = i 357035 i 25 (300)
*Bei Richtungwechsel S - =
des Referenzpunktes - o FS FS -y -y o Fs
ist das Gerat an IAl zum \{k < J | .
Justieren zu geben. N s Q—9 = i3
@ N ¢ ¢ @ @ N ¢
*Strukturbedingt kann der
Zwischenlager-Typ nicht _ N
einseitig horizontal und nicht Kabelsteckverbinder *1
vertikal betrieben werden.
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
A
12 | 80 120 . C . 100 915
2-M83, 6 tief (wie gegen- 1 83— S5
ME, SE Uberliegende Seite) 1 Home ME *2
=g m=T] !
i i i i = i i
— o9 I I 1 L I
@ ? Rk
* Sl L e
120
Ly e *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
& & & & & & & & der Schlitten zu ME. Achten Sie
auf Kollision mit sich in der Nahe
& & befindlichen Teilen.
‘ & T & T & & T T
—r — SE: Hubende
ME: Mechanischer Anschlag
Detailansicht J
(T-Nut im Grundrahmen)
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000
016 A 1203.5 1303.5 1403.5 1503.5 1603.5 1703.5 1803.5 1903.5 2003.5 2103.5 2203.5 2303.5 2403.5
y B 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300
N C 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000
3 D 0 0 200 250 300 350 400 450 500 550 200 200 200
Det _QI’ chtd E 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 400 450 500
Befestigung des Grundrahmens F 200 200 200 250 300 350 400 450 500 550 200 200 200
G 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 400 450 500
H 10 10 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16
Gewicht (kg) 15.0 16.1 171 18.2 19.2 20.3 21.3 22.4 23.4 24.5 25.5 26.6 27.6
[Fex 6= seigrg 1500 1425 1200 1050 900 825 750 675
eit mwz]steigung 2 1000 950 800 700 600 550 500 450
(Hinweis 1) Ein langerer Hub fithrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
. geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben).
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Siehe Seite 38 fir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
i Max. Anzahl - e A Zuladung.
Einzusetzende) "&% Thal Kompatibler Programm- | - Positionier- Puls- Spannung (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien. Die
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung Achtung anderen Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
- ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutinkremental ! s AC100/230V| (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betrégt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V/ Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/iinkremental O/0 O/- AC100/230V| * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I s A_ MYM _1 00 Einachsroboter: Mittlere Y-Achse, Achsbreite 120 mm,
100 W, gerade Bauform
I s PA_ MY M _1 0 Einachsroboter: Mittlere Y-Achse, Achsbreite 120 mm,
100 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ_itere Y-Achse (120mmbreit) | [ Hub 100~ 1000mm | [Zuladung "80kg (horizontal)/19kg (vertikal) |

| | Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp g Motorleistung g Steigung Hub Einzusetzende Steuerung Kabellange = Optionen

ISA[ISPA] - MYM- A - 100 - 20 - 1000 - T - S -NM

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor steigung| in gcuhﬁifg:\)/on Ge§chV\_lin- Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) Lanackiaft
Modell Encodertyp Lel(s\;bl;g i) o (drlmgmk?slt) Horizontal (G)| Vertikal (G) [Horizontal (kg) | Vertikal (kg) ?N)
(Hinweis 1) |(Hinweis 7) [ Nenn | Max. |Nenn | Max. peei b L o s
ISA [ISPA] -MYM-A-100-20- % s % -T1(2)-A-2 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 20 6 35 2 84.3
ISA [ISPA] -MYM-A-100-10- 3 s % -T1(2)-A-0 Absolut 10 1~500 0.3 0.6 0.3 0.5 40 20 9 7 169.5
ISA [ISPA] -MYM-A-100-5- % % % -T1(2)-A-1 5 1~250 | 015, 05 | 0.15, 0.3 80 45 19 15 340.1
100 100 ~ 1000
ISA [ISPA] -MYM-I-100-20- 3 s % -T1(2)-A-2 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 20 6 3.5 2 84.3
ISA [ISPA] -MYM-I-100-10- % * s -T1(2)-A-2 Inkremental 10 1~ 500 0.3 0.6 0.3 0.5 40 20 9 7 169.5
ISA [ISPA] -MYM-I-100-5- 3 s % -T1(2)-A-1 5 1~250 | 0151 05 | 0151 0.3 80 45 19 15 340.1
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten = s s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
* Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B [O11 H[S ae“np;gfgf,?“g*;eg;“nfﬂ{,”e“,ﬁggende, seite) | LLM | © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor C |011 |[g R NM | 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniberl. Seite | CL | O 11 | Fihung mitK jshaten | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm  Mb: 99,0 Nm  Mc: 81,3 Nm
Endschalter Referenzpunkifahren | L | © 12 | Nebenachsenbestimmung | S | 6 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 600mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 600mm oder geringer
Endschalter Referenzpunidianien | || | 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(J[: Langenangabe

Abmessungen 120

15, 90 15
*Bei Richtungwechsel 25 70 25 (300)
des Referenzpunktes 35, 35,
ist das Gerat an IAl zum e I — é o S e e j—
Justieren zu geben. i A — hd i hd
38
& ] %6 & %0 | e < +— |
2-08H10 Passung, 10 tief
4-M6, 20 tief Kabelsteckverbinder *1
4-M8, 20 tief
A *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
12| 32 120 (o] 52 77.5
2-M3, 6ltief (wie gegen- 58 @ 5
ME SE Uberliegende Seite) Home, ME *2
— : TN — 1
] -

2-08H10 Passung, 10 tief

F-M8, 20 tief .
*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt

f —b- - 5 - & <& der Schlitten zu ME. Achten Sie

auf Kollision mit sich in der Nahe
S y_ befindlichen Teilen.

SE: Hubende

T - - o o & - ME: Mechanischer Anschlag

Detailansicht E I
(T-Nut im Grundrahmen) 10d
40 E (D) 30, 120 40
B

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 | (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 (650) 700 (750) 800 (850) 900 (950) [ 1000
A 3935 | 4435 | 4935 | 5435 | 5935 | 6435 | 6935 | 7435 | 7935 | 8435 | 8935 | 9435 | 993.5 | 10435 | 1093.5 | 1143.5 | 11935 | 1243.5 | 1293.5
B 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954 1004 | 1054 | 1104 | 1154 | 1204
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
D - - 54 104 154 204 254 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854
E 120 - 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120
F 10 8 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
Gewicht (kg)| 6.3 6.8 7.3 7.8 8.3 8.8 9.3 9.9 10.4 10.9 11.4 11.9 12.4 12.9 13.4 13.9 14.4 14.9 15.4
oinae [Seigng 20 1000 1000 795 645 540
sz"’ Steiqung 10 500 480 380 310 255
(nms) [ Steigungs 250 220 175 145 120

(Hinweis 1) Dle Hilbe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
ibstandardabmessun:

Hal e
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) gleihg Seite 38 fur die Bgnehung zwischen Beschleunigung und
2 uladun

(Hinweise 3, 4d5) D\g Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien. Die
N\

Einzusetzende| _Max. Anzahl Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- ren Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
T ansteuerbarer Enk - : Spannung ISPA-Ser
Steuerung Achsen nkodertyp E5TED betrieb Steuerung Achtung (Hinweis 6) Dle ma><|male Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte

- . i n Mett B I,
X-SEL(P/Q)l 4(6) Achsen | Absolut/inkremental I s AC100/230V (Hinweis 7) Ein Fangere?ﬁ%afﬂhr%gmm glghl‘ﬁz der Kuge\umlaufspmdel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) AN AC100/230V geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S/E-CON | 1Achse | Absolutinkremental O/0 O/- AC100/230V| * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



ISA-MYM-200
ISPA-MYM-20

200 W, gerade Bauform

200 W, gerade Bauform

Einachsroboter: Mittlere Y-Achse, Achsbreite 120 mm,
Hochpréazisionsversion

Einachsroboter: Mittlere Y-Achse, Achsbreite 120 mm,

|TYP Mittlere Y-Achse (120mm breit) | | Hub

100 - 1000mm | [Zuladung

80kg (horizontal)/19kg (vertikal)l

B Modellspezifikation

ISA[ISPA]
* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

- MYM -

Encodertyp

A -

Motorleistung g St

200 -

30 - 1000 -

zusetzende Steuerung,

T1 =

Kabellange

S

Optionen

NM

Motor . Hub (mm) Geschwin-| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp Leistung S}?T:g,#;‘ g mw ch(;it::; ven digk/eit Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Léng:;( et
W) (Hinweis 1) (H(ian:/rslei:)ﬂ Nenn| Max. | Nenn | Max. [g e 1. et e o

ISA [ISPA] -MYM-A- 200-30- * % #-T1(2)-A-Q 30 1~1500 [ 0.3 | 1.0 [ 03 1.0 25 10 6 2 113
ISA [ISPA] -MYM-A- 200-20- * % #-T1(2)-A-Q Absolut 20 1~1000 [ 0.3 | 1.0 | 0.3 | 08 40 12 9 5 169.5
ISA [ISPA] -MYM-A- 200-10- * s #-T1(2)-A-Q 200 10 100 ~ 1000 1~500 03 | 06 | 0.3 | 05 80 40 19 15 340.1
ISA [ISPA] -MYM-I- 200-30- * s #-T1(2)-A-2 30 1~1500 | 0.3 | 1.0 | 03 1.0 25 10 6 2 113
ISA [ISPA] -MYM-I- 200-20- * s #-T1(2)-A-2 Inkremental 20 1~1000 [ 0.3 | 10 | 0.3 ! 0.8 40 12 9 5 169.5
ISA [ISPA] -MYM-I- 200-10- s s %-T1(2)-A-1 10 1~500 03 1 06 | 0.3 1 05 80 40 19 15 340.1
In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 3 s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

PN ENCETEEY TGO * Siche dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis )| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | O 12 Antriebssystem (Hinweis 4)] Kugelumlaufspindel a16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B | O 11 | Hauptachsenbestimmung o ceil LLM| O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor O 11 & R NM | O 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniiberl. Seite | CL | O 11 | Fushrung mit Kugelabstandshatem | RT | © 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm Mb: 99,0 Nm  Mc: 81,3 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | © 12 || Nebenachsenbestimmung| S | O 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 600mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 600mm oder geringer
et baresendor S ™™ | LL | © 12| Metal-Kabelsteckverbinder | EU | > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X£JO: Langenangabe
120
Abmessungen 15 20 15
25| | 70 | 25 (300)
*Bei Richtungwechsel
des Referenzpunktes = 55 5 B— = =
ist das Gerat an IAl zum ‘
Justieren zu geben. §8
e <+ Y X & - — w
2-98H10 Passung, 10 tief
4-M6, 20 tief
4-M8, 20 tief
A
12 .32 C 52 91.5
|6 tief (wie gegen- 14,53 | © .5
ﬁ S& ¢gende Seite) ~ Home, ;ME '12
r r
\ L\ ! [
q I
2-08H10 Passung, 10 tief
F-M8, 20 tief
ol o *2 Beim Referenzpunkifahren fahrt
< N Ir o] - - ©- & - der Schlitten zu ME. Achten Sie
r auf Kollision mit sich in der Nahe
g befindlichen Teilen.
\ SE: Hubende
i - b & s b ME: Mechanischer Anschlag
Detailansicht E
(T-Nut im Grundrahmen) ‘ 100*-(
40 E (D) 30, 120 40
| B |
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 (650) 700 (750) 800 (850) 900 (950) | 1000
A 407.5 457.5 507.5 557.5 607.5 657.5 707.5 757.5 807.5 857.5 907.5 957.5 1007.5 | 1057.5 | 1107.5 | 1157.5 | 1207.5 | 1257.5 | 1307.5
B 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954 1004 1054 1104 1154 1204
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
D 12 b 54 104 154 204 254 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854
E 120 b 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120 120
F 10 8 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
Gewicht (kg) 6.8 7.3 7.8 8.3 8.8 9.3 9.8 10.4 10.9 11.4 11.9 12.4 12.9 13.4 13.9 14.4 14.9 15.4 15.9
Marimale [Steigung 30 1500 1500 1190 965 810
(st oyng 20 1000 1000 795 645 540
digheit
oo 500 480 380 310 255
(Hinweis 1) Dle Hube, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
- ibstandardabmessungen
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Slehe Seite 38 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und
ng.
. q P Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien. Die
Elgiusetzende a“rf:é'uﬁ%ﬂr IEOTpatlbler Progra_lmm- Positionier- Puls- Spannung A { ISgA)rSn Anggben beziehen sich sgowohl auf die ISA- als auch
run i
SUEUY Achsen LD BETED betrieb SHEEUTE Achtung (Hinweis 6) Ele maxnw/lal? Kabellange bé:tragl :IioxrBBGeben Sie die gewiinschte
g | i in Metern an, (zum Beispiel m).
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutinkremental I s AC100/230V (Hinweis 7) Ein Fangerer Hub fithrt zum Schpulz der Kugelumlaufspmdel Zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental (@) AN AC100/230V| geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V]| * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



ISA-MZM-100
ISPA-MZM-10

Einachsroboter: Mittlere Vertikal-Achse, Achsbreite 120 mm,
100 W, gerade Bauform

Einachsroboter: Mittlere Vertikal-Achse, Achsbreite 120 mm,

100 W, gerade Bauform

Hochprazisionsversion

[TypWittere Z-Achse (t20mm bret) | [ Hub

100~1000mm | [ vertikale Anwendung (mit Bremse) 19kg |

B Modellspezifikation — ISR

- MZM -

ISA[ISPA]

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

A

Encodertyp

Motorleistung g Steigung

Hub

100 10 - 1000 - T1

Einzusetzende Steuerung

Kabellange

S

Optionen

B-L

Motor S . Hubl(mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) )
Modell Encodertyp | Leistung (ﬁ;?#) 9| in Scsh(;";?r’:] pan (digk;zit) Horizontal (G)| Vertikal (G) [Horizontal (kg) | Vertikal (kg) La”(gr\j;"a“
(W) S (mm/s, T T T
(Hinweis 1) | (Hinweis 7)| Nenn | Max. | Nenn | Max. Bes@ﬁll:a"unig.‘Besch‘Ii:ﬁnig. Bes’g:gﬁmg.‘aesmunig
ISA [ISPA] -MZM-A-100-10- s * s -T1(T2)-A-B-2 10 1~500 0.3 0.5 9 7 169.5
Absolut nur nur
ISA [ISPA] -MZM-A-100-5- # * * -T1(T2)-A-B-1 5 1~250 0.15 | 0.3 . 19 15 340.1
100 100 ~ 1000 vertikale vertikale
ISA [ISPA] -MZM-1-100-10- % % % -T1(T2)-A-B-0 10 1~ 500 03 | 05 9 | 7 169.5
Inkremental Anwendung T Anwendung T
ISA [ISPA] -MZM-I-100-5- % % % -T1(T2)-A-B-0 5 1~250 0.15 ! 0.3 19 ! 15 340.1

* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 = s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen.

*1,0 G = 9800 mm/s®

PMDEICINCI A IETONENN * Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| 0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse O 11 H(S ae“,fs'gfgﬁ?"gze;e‘:]'ﬂgne“rﬁggender seite) | LLM | 0 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c | 011 E tes Referen NM | & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegentiberl. Seite | CL | O 11 | Fuhrung mitK dshaltem | RT | 6 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm  Mb: 99,0 Nm  Mc: 81,3 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 | Nebenachsenbestimmung | S | © 12 Bremse standardmaBig mit magnetischer Einscheiben-Trockenbremse
Endschalter Referenzounkifaren | || | 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(I[J: Langenangabe
Abmessungen
*Bei Richtungwechsel 120
des Referenzpunktes 15 90 .15
ist das Gerat an 1Al zum 25 ] 70 __ [ 125 (300)
Justieren zu geben. ‘ 35 35 ‘
L T ]
fs = = T & 3
8 > B8 8 > >
4 == -
e o o P S
, 10 tief
Kabelsteckverbinder *1
A *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
271232 120 - C .52 775
I 2-M3, 6 ftief (wie gegen- 4 53 5
ME/|\SE Uberliegende Seite) B Home ME[*2
1 I T
. = ! [ 1 | — -
? a 29| >
&9 ] i
12-M8, 20 tief 4-98H10 Passung
| . v — - > . -
| o 2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
i [ *b @ *b 45 49 *b der Schlitten zu ME. Achten Sie
auf Kollision mit sich in der Nahe
S & & s / befindlichen Teilen.
; i ! ! SE: Hubende
ME: Mechanischer Anschlag
o o O - % o 9
Detailansicht G ( = =
(T-Nut im Grundrahmen) ‘ ] ‘
20|50 50 D 50 50 _|20)
j : !
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 700 | 800 | 900 | 1000
A 420.5 470.5 520.5 570.5 620.5 670.5 720.5 770.5 820.5 870.5 920.5
B 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 Fur Hube ab 700 mm verwenden Sie den MXM-Typ.
c 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 Siehe Zeichnung auf Seite 16 fur die BefestigungsmaBe.
D 64 114 164 214 264 314 364 414 464 514 564
Gewicht (kg) 71 7.6 8.1 8.6 9.1 9.6 10.1 10.7 11.2 11.7 12.2 13.2 14.2 15.2 16.2
Wax. G [eegung 10 500 480 380 310 255
et mw";] Steigung 5 250 220 175 145 120
m Hinweis 1) Die Hube, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
Technische Daten der Steuerungen ¢ ) s tandardabmessungen
(Hinweis 2) Slehe Seite 38 fiir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
Einzusetzende| Max. Anzahl Kompatibler Programm-| - Positionier- Puls- A Hinweise 3, 4, 5 'Dig Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien. Die
Steuerung ans‘a%?]esreb:m Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | SP2nNung { Iaggg)resn “Angaben beziehen sioh Sowonl aut ore 1SA als auch
eren.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental I S AC100/230V Achtung (Hinweis 6) Die maxw’TAal{e Kabe\lange bBeIragl ‘SoxrgaGeben Sie die gewlinschte
etern an zum eispie 8m).
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V (Hinweis 7) Ein PangererMHub fulhg zumh Scrzmid?r Kuﬁelumlr'«]lggsglﬂde\gu einer
S-/E-CON | 1 Achse | Absolutinkiemental 0/O | _O/-__|Acioozsov gerngeren Maximal Geschwindipkett{sefe auch Tabella ohen)

* Der MZM-Typ wird standardmaBig mit Bremse geliefert; benutzen Sie eine Steuerung mit Brems-Spezifikation.

ISPA Katalog

* Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.



I s A_ M Z M - 2 00 Einachsroboter: Mittlere Vertikal-Achse, Achsbreite 120 mm,
200 W, gerade Bauform _ =
I s PA_ M Z M - 2 0 Einachsroboter: Mittlere Vertikal-Achse, Achsbreite 120 mm,
200 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

|Typ Mittlere Z-Achse (120mm breit) | |Hub 100~1000mm | |vertika|eAnwendung (mit Bremse) 19kg|

L] Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp ung Hub Einzusetzende Steuerunggg  Kab: ge g Optionen

ISA[ISPA] -MZM- A - 200 10 - 1000 - T1 = -B-L

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikati

Motor . Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp | Leistung |St€194n9| in Schritten von |~ digkeit  [Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | -2ngskratft
(W) (mm) 50 mm (mm/s) : ‘ (N)
(Hinweis 1) | (Hinweis 7)| Nenn | Max. | Nenn | Max. e b e L B, L
ISA [ISPA] -MZM-A-200-10- % % -T1(2)-A-B-1 | Absolut 00 0 100 - 1000 1~500 | nurvertikale | -3 | 05 | nurvertikale | 19 | 15 340.1
ISA [ISPA] -MZM-I-200-10- % 3 3 -T1(2)-A-B-0 | Inkremental 1~500 | Anwendung | o3 | o5 | Anwendung | 19 | 15 340.1
* In den oben aufgefuihrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 3 s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

Optionen LTI EAEIIIE - siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 8)[ +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B | 011 (“S"*e“np;gf';i‘;"g‘;e;e’;ﬁjg"e‘;ﬂggender seite) | LLM | © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c |01 |g tes R NM | & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | © 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltem | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 69,6 Nm Mb: 99,0 Nm  Mc: 81,3 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 | Nebenachsenbestimmung | S | 0 12 Bremse standardmaBig mit magnetischer Einscheiben-Trockenbremse
Endsohalter Referenzpunktfafiren | ) | & 15 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert

auf gegeniiberliegender Seite

Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(J[: Langenangabe

Abmessungen 120
15 90 15

*Bei Richtungwechsel 25 |, 70 _.| 125 (300)
des Referenzpunktes 35_ 35
ist das Gerat an IAl zum [66 - & 46 | -
Justieren zu geben. & & iy 3 F &
8 > s—38 8 > >
He o o e @
Kabelsteckverbinder *1
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
2712 32, 120 52 91.5

[ 2-M3, 6lfief (wie gegen- 4 53 5
ME/|\SE Uberliedende Seite) Home, ME|*2
! —1 N

 — T 1 .

90

12-M8, 20 tief 4-08H10 Passung

*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
'é?' @ @ é *5 *9 der Schlitten zu ME. Achten Sie

auf Kollision mit sich in der Nahe
,/ befindlichen Teilen.

[
L( ‘ ‘ i i SE: Hubende
e - - - - -

o
-
b

90

ME: Mechanischer Anschlag

Detailansicht G
(T-Nut im Grundrahmen)

g 50 | 50 D 50 | 50 |2q)
L J

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 700 | 800 | 900 | 1000
A 434.5 484.5 534.5 584.5 634.5 684.5 734.5 784.5 834.5 884.5 934.5
B 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 Fur Hube ab 700 mm verwenden Sie den MXM-Typ.
c 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 Siehe Zeichnung auf Seite 17 firr die BefestigungsmaBe.
D 64 114 164 214 264 314 364 414 464 514 564
Gewicht (k)| 7.1 7.6 8.1 8.6 9.1 9.6 10.1 10.7 11.2 1.7 12.2 132 [ 142 [ 152 [ 162
Mar. Geschindigk (i) 500 480 | 380 | 310 | 255

(Hinweis 1) Die Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen

Technische Daten der Steuerungen Halbstandardabmessungen.
(Hinweis 2) Siehe Seite 38 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und

Fipuseate| ot | opatbler | Program-| Postioner: | PUs | spamnung /N |t 5 e nionmor st s i e
X-SEL(-P/Q) | 4(6) Achsen | Absolut/inkremental I S AC100/230V Achtung (Hinweis 6) Eep%gglnnﬂle Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V (Hinweis 7) Em Ein‘gnepg?‘ﬁ[lnbé}ﬂhgg[lnm‘agfrmlz d)é(??(ugilum\aufspmdel 7 giner
S/E-CON 1 Achse AbsoluUnkremental 0/0 O7- AC100/230V geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)

* Der MZM-Typ wird standardmaBig mit Bremse geliefert; benutzen Sie eine Steuerung mit Brems-Spezifikation. * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I s A_ LXM - 2 0 0 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
200 W, gerade Bauform
I S P A LXM 2 0 0 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
- -
200 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ/ Grose X-Achse (150mmbreiy | [Hub 100~ 1200mm | [Zuladung "80kg (orizontal)/19kg (vertikal) |

| | Modellspezifikation Ser Typ Encodertyp g Motorleistung g Steigung Hub zusetzende Steueru Kabellange g Optionen
ISA[ISPA] -LXM- A - 200 - 10 - 1200 - T1 - S - B

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor — : Hubl(mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) .
Modell Encodertyp Leistung |7 m%n) g0 Scsh(;'trf; por (digk‘/i‘it) Horizontal (G) | Vertikal (G) [Horizontal (kg) | Vertikal (kg) Lan?’\?;(raﬂ
(W) oum mm/s; -
(Hinweis 1) I(Hinweis 7) [Nenn | Max. [Nenn | Max. [sei oo & o o e
ISA [ISPA] -LXM-A-200-20- # * % -T1(T2)-A-Q Absolut 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 40 12 9 4 170.5
u
ISA [ISPA] -LXM-A-200-10- % % * -T1(T2)-A-0 10 1~500 0.3 0.6 0.3 0.5 80 40 19 14 340.1
200 100 ~ 1200
ISA [ISPA] -LXM-I-200-20- % % * -T1(T2)-A-0 Ink tal 20 1~1000 | 0.3 i 1.0 0.3 i 0.8 40 i 12 9 i 4 170.5
nkrementa
ISA [ISPA] -LXN--200-10- # # 8 -T1(T2)-A-0 10 1-500 | 03 1 06 | 031 05| 80 [ 40 | 19 | 14 340.1
* In den oben aufgefuihrten Modellbezeichnungen bedeuten = 3 5 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
LD CINCES P ATLENTNEIN - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | © 11 |Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel a220mm, C10 [entspricht gerolit C5]
Bremse o 11 (Hsa:ggfgfﬁ“bes"mm”"g erseie) | LLM | O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c |611 g tes Referen NM | 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniberl. Seite | CL | O 11 | Fuhrung mit Kugelabstandshaltem | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 104.9 Nm Mb: 149.9 Nm Mc: 248.9 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | © 12 Nebenachsenbestimmung | S | O 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750 mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750 mm oder geringer
Endschalter Ref ktfah : . ;
aul gogentbertegendar Seia | LL | © 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, XO[: Langenangabe
Abmessungen
*Bei Richtungwechsel B
des Referenzpunktes 50 E Dx200° 50
ist das Gerat an IAl zum 150
Justieren zu geben. £.980h 15 120 15
Johrun
Flachsenuku% 16, 1 tief 30 . 90 + 30 (300)
~ Zomorssam | a5, a5

(Ruckseite) AN [6¢ —F & 56 | —
8 11> t
% & @ @
T — T =
2-08H10 Passung, 10 tief Kabelsteckverbinder *1

8-M8, 20 tief
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel

33, 150

4 n Cc
B ) 17 68
2;M3, 6 tief (wie gegen- @
N‘|E SE Uperliegende Seite) o w
i i
: : | :

I———

7.3

ot

4.5 1.5

Detailansicht G
(T-Nut im Grundrahmen)

104.5

*2 Beim Referenzpunktfahren

& Y & & fahrt der Schlitten zu ME. 016
Achten Sie auf Kollision mit
" " sich in der Nahe befindlichen
i i Teilen. u
—= T SE: Hubende
@ ‘é\ @ @ ME: Mechanischer Anschlag 09 .
Detailansicht der

Y ¥ Befestigung des Grundrahmens

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 [ (150) [ 200 [ (250) [ 300 [ (350) | 400 | (450) [ 500 [ (550) | 600 [ (650) | 700 | (750) [ 800 [ (850) [ 900 | (950) | 1000 [(1050)[ 1100 [(1150)] 1200
A 453 | 503 | 553 | 603 | 653 | 703 [ 753 | 803 | 853 | 903 | 953 | 1003 | 1053 [ 1103 | 1153 | 1203 | 1253 [ 1303 | 1353 | 1403 | 1453 | 1503 | 1553

B 338 | 388 | 438 | 488 | 538 | 588 | 638 | 688 | 738 | 788 | 838 | 888 [ 938 | 988 [ 1038 | 1088 | 1138 | 1188 | 1238 | 1288 [ 1338 [ 1388 | 1438
C 100 | 150 [ 200 | 250 | 300 | 350 | 400 [ 450 | 500 [ 550 [ 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 [ 900 [ 950 | 1000 [ 1050 | 1100 [ 1150 | 1200
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
E 238 | 288 | 138 | 188 [ 238 | 288 [ 138 | 188 | 238 | 288 | 138 [ 188 | 238 [ 288 | 138 | 188 | 238 | 288 [ 138 | 188 | 238 [ 288 | 138
F 4 4 6 6 6 6 8 8 8 8 10 10 10 10 12 12 12 12 14 14 14 14 16
Gewicht (kg] 11.0 [ 11.8 | 125 [ 133 | 140 | 148 [ 155 | 163 [ 170 | 17.8 | 185 | 193 [ 20.0 [ 208 | 2156 | 223 | 23.0 | 238 [ 245 | 253 | 260 [ 26.8 | 275
et Ge-[Siqug 2 1000 1000 830 690 585 500
et e Seigung 1] 500 470 385 320 270 235

(Hinweis 1) Die Hube, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen

< Halbstandardabmessunge
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) %lelhg Seite 38 fur die Bgmehung zwischen Beschleunigung und

uladung.
. Max. Anzahl . - Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fiir die ISPA-Serien. Die
Einzusetzendel o Croarer Kompatibler Programm-| Positionier- Puls- Spannung A ( "o Anggben beziehen Sich Sowonl uf dre 1SA- 2l auch
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Serie
¢} (Hinweis 6) Due maxnmale Kabelldnge betragt 30 m. Geben Sie die gewunschte
X-SEL(P/Q) 4(B) Achsen | Absolutinkremental H s AC100/230V (Hinweis 7) Em PenInepgftﬁlrimﬂhmlrjﬂm‘aglgﬁlﬁ‘z d)é??(u eITmIaMs indel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O JAN AC100/230V/ enngegren Maximal-Geschwindigkeit (swl%le auch Tagel\e oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V « Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I S A_ LX M _ 400 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
400 W, gerade Bauform
I S P A LX M 4 O O Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
= = 400 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ_/Groe X-Achse (150mm brei |  [Hub 100 - 1200mm | [Zuladung”/80kg (horizontal)/19kg (vertikal) |

W Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp siMotorleistung sSteigung Hub usetzende Steuerung a8 Kabellange

ISA[ISPA] -LXM- A - 400 - 40 - 1200 - T1 - S -

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor - Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp Leistung teigung | in Schritten von digkeit  [Horizontal (G)| Vertikal (G) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | -@ngskraft
(W) ) 50 mm (mm/s) (N)
(Hinweis 1) (Hinweis 7)[Nenn | Max. [Nenn | Max. [glem. o x| Nem | Max
ISA [ISPA] -LXM-A-400-40- * 3 % -T1(2)-A-1 Absolut 40 1~2000 | 0.3 1.0 0.3 1.0 40 15 9 4 170.0
ISA [ISPA] -LXM-A-400-20- * 3 % -T1(2)-A-0 400 20 100 - 1200 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 80 24 19 10 340.1
ISA [ISPA] -LXM-I-400-40- 3 s 5 -T1(2)-A-0 40 1~2000 | 0.3 1.0 0.3 1.0 40 15 9 4 170.0
Inkremental } } } }
ISA [ISPA] -LXM-I-400-20- % 3 3 -T1(2)-A-1 20 1~1000 | 0.3 ! 1.0 0.3 ! 0.8 80 ! 24 19 |10 340.1
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten 3k 3k 5 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
PUNEINENEREYATTENTNEN - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenavigkei (Hinweis 3)) +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)) Kugelumlaufspindel 20mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B | o611 Féa;rﬂgfgi?ﬂgeﬁn&gﬂmg ender seite) | LLM | © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c |o11 |g R NM | @ 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniiberl. Seite | CL | © 11 | Fihrung mit Kugelabstandshaltem | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 104.9 Nm  Mb: 149.9 Nm _Mc: 248.9 Nm
Endschalter Referenzpunitfahren | L | © 12 | Nebenachsenbestimmung | S | 0 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750 mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750 mm oder geringer
ngsgh:g?l{)eﬂﬁiieer:g(zjgnrjrélg{fehren LL | ® 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | = 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X([J: Langenangabe

*Bei Richtungwechsel

B
_des Referepzpunktes 50 E Dx200” 50
ist das Gerat an IAl zum 150
Justieren zu geben. F-9 Bohrung, 15 120 15
Flachsenkung 16, 1 tief 30 N 90 N 30

2-08H10 Passun, 45 45 (300)
(Ruckseite) AN  — e — = L
&
4

]
¢

166
134
150

s

90

K

&

Kabelsteckverbinder *1

*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel

A
1y 33, 150 . ¢ . 55 125
‘ 5 2-ME,6!ief(wie gegen- 68 2
ME SE tberliegende Seite) Home

7.3

104.5
N

|

T

45 15

Detailansicht G
(T-Nut im Grundrahmen)

2P 22 *2 Beim Referenzpunktfahren
Y Y Y Y fahrt der Schlitten zu ME. 016
Achten Sie auf Kollision mit
& & sich in der Nahe befindlichen
' ’ Teilen. u
z sy gy v T SE: Hubende 29
7 - 7 - ME: Mechanischer Anschlag . .
— = Detailansicht der

Befestigung des Grundrahmens
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 [ (250) [ 200 [ (250) | 300 [ (350) [ 400 [ (450) | 500 [ (550) [ 600 [ (650) [ 700 [ (750) | 800 [ (850) [ 900 [ (950) | 1000 [(1050) [ 1100 [ (1150)[ 1200
A 478 | 528 | 578 | 628 | 678 | 728 | 778 | 828 | 878 | 928 | 978 [ 1028 [ 1078 | 1128 [ 1178 [ 1228 | 1278 | 1328 | 1378 | 1428 [ 1478 | 1528 | 1578

B 338 | 388 | 438 | 488 | 538 | 588 | 638 | 688 | 738 | 788 | 838 | 888 | 938 | 988 | 1038 | 1088 | 1138 | 1188 | 1238 | 1288 | 1338 | 1388 | 1438
c 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
E 238 | 288 | 138 | 183 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138
F 4 4 6 6 6 6 8 B B B 10 | 10 | 10 | 10 | 12 | 12 | 12 | 12 | 14 | 14 | 14 | 14 | 16
Gewicht (kg) 12.0 | 12.8 | 135 | 143 | 150 | 158 | 165 | 17.3 | 180 | 188 | 195 | 203 | 210 | 21.8 | 225 | 233 | 240 | 248 | 255 | 263 | 270 | 27.8 | 285
0 2000 1660 1380 1170 1000
et s Steigng 2 1000 330 690 585 500

(Hinweis 1) Die Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
= Halbst: andardabmessunge
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Siehe Seite 38 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und

uladung.
" Max. Anzah! . L A Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fiir die ISPA-Serien. Die
Einzusetzende an:t)((euepg:rer Kompatibler Programm-| - Positionier- Puls- Spannung ¢ ande)ren Anggben bezielan Sigh ool auf che 1A 318 auch
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Serien.
inweis 6) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
ung | (i ﬁ)D le Kabellange betragt 30 GbSd nt
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental I S AC100/230V (r; in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
- (Hinweis 7) Ein fangerer Hub fiihrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) AN AC100/230V geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental /0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I s A_ LX M X_ 2 0 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 150 mm, 200 W
I S PA_ LX M X_ 2 0 0 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 150 mm, 200 W Hochpréazisionsversion

[Typ,/ Grose X-Achse (t5omm breiy | [ Hub 1000 ~ 2500mm | [Zuladung 40kg (horizontal) |

n Modellspezifikation

ISA[ISPA] - LXMX - A

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor : Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)

Modell Encodert Leist Sizigig I (i digkeit i i i " Langskraft
yp el(sv\llj)ng (mm) in Schritten von (mms) Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) ™)
100 mm (Hinweis 1)| Nenn i viee Ve i Max. | Nem- G Max | Nem- [ Max
ISA [ISPA] -LXMX-A-200-20- % % * -T1(T2)-A-Q Absolut 20 1~ 1000 0.3 nur 40 nur 170.5
200 1000 ~ 2500 horizontale horizontale
ISA [ISPA] -LXMX-I-200-20- % * * -T1(T2)-A-d Inkremental 20 1~1000 0.3 Anwendung 40 Anwendung 170.5
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 3 3 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s®

M LD ENENEES EALE NI - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spexzifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigket (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]

AQ Dauerschmierung AQ | O 11 | Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel @20mm, C10 [entspricht gerollt C5]

Bremse B |61 H(S ae“n"s‘gfQﬁ?“giegi“nﬁb’“e“,ﬁggende, seiie) | LLM | 6 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]

Creep sensor c | 0611 E R NM | 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert

Creep sensor gegenberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 104,9 Nm  Mb: 149,9 Nm Mc: 248,9 Nm

Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 | Nebenachsenbestimmung | S | © 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750mm oder geringer
ESfd gsithﬂELZ‘ﬁng’Z%E?”s'ﬂf{“e“’e" LL | O 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | - 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert

Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, XO[I: Langenangabe

dB:;Fs;?;:ng:,ﬁcnﬁi 50,200 D E E (4%0) J _H_. G_200_50

istdas Geratan IAlzum e 16,1 et I — T

Justi ben.
ustieren zu geben. 30| 90 30 300

10 Passun:
(Ruckseite) \ 45 _ 45
* Strukturbedingt kann der T =

I 55— 53 =
Z_\lec_h_enlager-Typ nlcht_ Y & & & & & & & @ b
einseitig horizontal und nicht = \ o
) -2
@

*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
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vertikal betrieben werden. $
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—y T = \
8-M8, 20 tief Kabelsteckverbinder *1

2-p8H10 Passung, 10 tief

A o @
15[ 79 150 c 107 100 7R I
5 2-M3, 6 tief (wie gegen- 4 68 o 5 N //——7
ve/|N SE Uberliegenfle Seite) o Home/|RME "2 774
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fo &y (T-Nut im Grundrahmen)
150 rw rw 16
*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt 2
» & & b & & b b & b der Schlitten zu ME. Achten Sie -
auf Kollision mit sich in der Nahe |
4 + befindlichen Teilen. .
0
‘ ® ® ¥ @ K £ ® ® ¥ @ SE: Hubende
s = ME: Mechanischer Anschlag Detailansicht der

Befestigung des Grundrahmens

Bl Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
A 1465 1565 1665 1765 1865 1965 2065 2165 2265 2365 2465 2565 2665 2765 2865 2965
B 1350 1450 1550 1650 1750 1850 1950 2050 2150 2250 2350 2450 2550 2650 2750 2850
C 1014 1114 1214 1314 1414 1514 1614 1714 1814 1914 2014 2114 2214 2314 2414 2514
D 225 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200
E 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200
F 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575
G 225 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200
H 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200
J 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575
K 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20
Gewicht (kg) 27.5 29.0 30.5 32.0 33.5 35.0 36.5 38.0 39.5 41.0 42.5 44.0 45.5 47.0 48.5 50.0
Max. Geschwingi. ) 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 340

(Hinweis 1) Ein langerer Hub filhrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer

A geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben).
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Siehe Seite 38 fir die Beziehung zwischen Beschleunigung und

i Max. Anzahl N - A Zuladung.
Einzusetzende BT Kompatibler Programm- | Positionier- Puls- Spannung (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtung anderen Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
- ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental | S AC100/230V (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) AN AC100/230V Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V/ * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I S A_ LX M X_ 400 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 150 mm, 400 W
I S P A_ LX M X_ 400 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 150 mm, 400 W Hochprazisionsversion

[Typ,/Groe X-Achse (150mmbrei) | [ Hub 1000 ~ 2500mm | [Zuladung 80kg (horizontal) |

n Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp gMotorleistung gSteigung Hub Einzusetzende Steuerung g Kabellange gOptionen

ISA[ISPA] - LXMX- A - 400 - 40 - 2500 - T1 S -NM
* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor Steioun Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) )
Modell Encodertyp Leistung (n;gnl:) ¢ in Schritten von digkeit | Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Langljkraﬂ
(W) 100 mm (fms) T ! Nenn- | Max. | Nem- | Max )
(Hinweis 1)| Nenn | Max. | Nenn | Max. i ; ol
ISA [ISPA] -LXMX-A-400-40- s 3 % -T1(2)-A-0 40 1~ 2000 0.3 40 170.0
Absolut nur nur
ISA [ISPA] -LXMX-A-400-20- % # % -T1(2)-A-0 400 20 1000 - 2500 1~ 1000 0.3 horizontale 80 horizontale 340.1
ISA [ISPA] -LXMX-1-400-40- % % % -T1(2)-A-0 Ik ol 40 1~ 2000 0.3 Anwendung 40 Anwendung 170.0
nkrementa
ISA [ISPA] -LXMX-I-400-20- % % % -T1(2)-A-2 20 1~ 1000 0.3 80 340.1
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten # s s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
M LMD EIN NI EYATTENINTAN - Siehe dazu Seite 8 fr weitere Einzelheiten der Spexzifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 i 1 (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 220mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B |OM Hsa:fstgfgi?"ggegf;,‘,'ﬂg";ﬂggende, seie) | LLM | O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c 011 |[g tes R NM | 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 104,9 Nm Mb: 149,9 Nm  Mc: 248,9 Nm
Endschalter Referenzpunktiahren | L | © 12 | Nebenachsenbestimmung| S | O 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750mm oder geringer
o gsghgg\rgggsre"{eegrg%g?glg{taehren LL | 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | 513 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(OJ: Langenangabe
*Bei Richtungwechsel B
des Referenzpunktes 50,200, D E E (400) J H__ G200, 50
ist das Gerat an IAl zum K-9 Bohrung, 150
Justieren zu geben. Flachsenkung 16, 1 tief 15 120 15
30 90 30
2-08H10 P 300)
. (R?'Jckseite)a S M r ( -
* Strukturbedingt kann der 35 =35 55 L
Zwischenlager-Typ nicht S N -
cinseitig horizontal und nicht 5 \: @ & & & i @ & & » & 1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
vertikal betrieben werden. = Yy 83 3 +
b—¢ & & & |& @ @ @ @ @
I ; - = \
8-M8, 20 tiet Kabelsteckverbinder *1
2-08H10 Passung, 10 tief
A
19 79 150 C 107 125 o
5 2-M3, 6 tiefl (wie gegen- 1468 _ @ N

™)
5 <
Home/|[\ME *2 /77

4
=
)

ME, ; \i Uberliegende Seite)

I=an=in? : : :

= 3 g9 3 4.5 15

N & )ﬁT 7777777777777777777777777777777777777777777777777 Detailansicht G
0

(T-Nut im Grundrahmen)

*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
& b b b & & b» b b b der Schiitten zu ME. Achten Sie 218 e
N N auf Kollision mit sich in der Nahe M‘Z
S S befindlichen Teilen. i «
‘ T 8 F D & & & @ ¥ D SE: Hubende 09
— — ME: Mechanischer Anschlag Detailansicht der

Befestigung des Grundrahmens
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
A 1490 1590 1690 1790 1890 1990 2090 2190 2290 2390 2490 2590 2690 2790 2890 2990
B 1350 1450 1550 1650 1750 1850 1950 2050 2150 2250 2350 2450 2550 2650 2750 2850
C 1014 1114 1214 1314 1414 1514 1614 1714 1814 1914 2014 2114 2214 2314 2414 2514
D 225 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200
E 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200
F 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575
G 225 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200
H 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200
J 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575
K 12 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20
Gewicht (kg) 28.5 30.0 315 33.0 34.5 36.0 37.5 39.0 40.5 42.0 43.5 45.0 46.5 48.0 49.5 51.0
F“?ZG? |Slewgung 4 2000 1900 1660 1480 1300 1180 1080 980 880 820 740 680
Msteigungzo 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 340
(Hinweis 1) E\nvléngerer Hul_] filhrt zum S_chqlz d_er K_uge\umlaufspmdel Zu einer
(inweis 2) S Sae 35 11 s Beehung swSoronBescoumgung
Einzusetzende a’\rf:t: ie\nggpel Kompatibler Programm-| Positionier- Puls- S (Hinweise 3,Z4u,lgc)anig.Angahen in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
Steuerung o Enkodertyp betrieb betrieb steuerung T Achtung anderen Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental I S AC100/230V] (Hinweis 6) I[ﬁmgime Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V| Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/iinkremental o/0 O/- AC100/230V/| * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I s A_ LX U wx_ 2 0 0 Einachsroboter: GroBBe X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Doppelschlitten, Achsbreite 150 mm, 200 W
I s PA_ LX U wx_ 2 0 0 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ, Doppel-
schlitten, Achsbreite 150 mm, 200 W Hochprazisionsversion

|Typ GroBe X-Achse (150mm breit)l | Hub 1000 ~ 2500mm | |Zu|adung 40kg (horizontal) |

n Modellspezifikation Sel Typ Encodertyp g Motorleistunggs Stei Hub nzusetzende Steuer

ISA[ISPA] - LXUMX- A - 200 - 20 - 2500 - T

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor Stei Hub (mim) Geschwin-| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp Lei(svt\;lrg (mm) | in Schritten von (dégnfzt) Horizontal (G)| Vertikal (G) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg) '-a”gj;"a"
100 mm (Hinweis 1) Nenni Max. | Nenn i Max. |o Nenn- [ Max [ Nem- [ Wex
ISA [ISPA] -LXUWX-A-200-20- % % s -T1(T2)-A-1|  Absolut 20 1~1000 0.3 nur 40 nur 170.5
200 1000 ~ 2500 horizontale horizontale
ISA [ISPA] -LXUWX-I-200-20- & s % -T1(T2)-A-0 Inkremental 20 1 ~1000 0.3 Anwendung 40 Anwendung 170.5
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten = s s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s*

LUREINED R EYATTENTIEN - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 8)| 0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel @220mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B | 011 (Hsaeur,p;s,cgif"besnwmu“g seite)| LLM| O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor C|O11 | tes R NM | & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma :179.3 Nm Mb: 254,8 Nm  Mc: 247,0 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | © 12 | Nebenachsenbestimmung| S | O 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 1250mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 1250mm oder geringer
531"?“2'33[,?&?’2252?%@"&”'e“ LL | O 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | > 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(IJ: Langenangabe
Abmessungen
*Bei Richtungwechsel
des Referenzpunktes
ist das Gerat an IAl zum B
Justi ben.
ustieren zu geben 50 200 D _E 3 (400) J H G 200 50
K-9 Bohrung, : 30 90 80
7:?:?;"::5;‘2; et 10[_60_[10 10]_60_]10 300
(Ruckseite) 3030 3030
r =
* Strukturbedingt kann der H \ R A * R *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
Zwischenlager-Typ nicht o ¥ s [~ $
einseitig horizontal und nicht ® L A Ay
vertikal betrieben werden. & & & O @ S
2-08 (Loch) 2-08H10 Passung, 10 tief
4-M8, 20 tief 4-M8, 20 tief Kabelsteckverbinder *1
A | ™)
< N
15 107 100 P2
5 To=
Home /[NME *2
—_— 4.5 1.5
] Detailansicht G
3 (T-Nut im Grundrahmen)
016 o
== == *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt P -
D D b b P D » D b b der Schlitten zu ME. Achten Sie !
N " auf Kollision mit sich in der Nahe u
A A befindlichen Teilen. 59
R @ @ EE SE: Hubende Detailansicht der
[ —] [ — ME: Mechanischer Anschlag Befestigung des Grundrahmens
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
A 1565 1665 1765 1865 1965 2065 2165 2265 2365 2465 2565 2665 2765 2865 2965 3065
B 1450 1550 1650 1750 1850 1950 2050 2150 2250 2350 2450 2550 2650 2750 2850 2950
C 1014 1114 1214 1314 1414 1514 1614 1714 1814 1914 2014 2114 2214 2314 2414 2514
D 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200 200
E 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200 200
F 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 625
G 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200 200
H 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200 200
J 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 625
K 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20 20
Gewicht (kg)|  29.0 305 32.0 335 35.0 365 38.0 395 41.0 425 44.0 455 47.0 48.5 50.0 51.5
Max Geschvindik (i) 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 340
(Hinweis 1) Ein langerer Hub filhrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
. geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben).
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Siehe Seite 38 fir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
i Wax. Anzahl i tioni Zuladung.
Einzusetzende "&% SeR Kompatibler Programm-| Positionier-| ~ Puls- Spannung (Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtung anderen Angaben beziehen sich sowohl auf die ISA- als auch
" ISPA-Serien.
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutinkremental ! s AC100/230V (Hinweis 6) Die maximale Kabellinge betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O YaN AC100/230V Lange in Metern an, (zum Beispiel;, X08 = 8 m).
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 7 fiur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I S A LX U WX 40 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ,
= = Doppelschlitten, Achsbreite 150 mm, 400 W
I S P A LX U WX 4 O Einachsroboter: GroBe X-Achse, Zwischenlager-Typ, Doppel-
= = schiitten, Achsbreite 150 mm, 400 W Hochprazisionsversion

[Typ Grose X-Achse (150mm breit) | [ Hub 1000 ~ 2500mm | [Zuladung 80kg (horizontal) |

n Modellspezifikation S Typ Encodertyp g Motorleistunggs Steigung Hub Einzusetzende Steuerun:

ISA[ISPA] - LXUWX- A - 400 - 40 - 2500 - T1

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor S Hub (mm) Ge§chm_rin- Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) Lanackiat
Modell Encodertyp Leistung (mm) | in Schritten von d|gk7|t Horizontal (G)| Vertikal (G) [Horizontal (kg) | Vertikal (kg) an(g’\s“) ail
(W) 100 mm (.mm .S) T T Nenn- T Max Nemn- T Max
(Hinweis 1) [ Nenn } Max. | Nenn | Max. i Bocctar il 54
ISA [ISPA] -LXUWX-A-400-40- % % # -T1(2)-A-1 Absolut 40 1~ 2000 0.3 40 170.0
solu
ISA [ISPA] -LXUWX-A-400-20- % 5 3 -T1(2)-A-0 20 1~1000 0.3 nur 80 nur 340.1
SASPAILXY 0020 * @rs 400 1000 ~ 2500 horizontale horizontale
ISA [ISPA] -LXUWX-I-400-40- 3 % % -T1(2)-A-2 Ik ol 40 1~ 2000 0.3 Anwendung 40 Anwendung 170.0
nkrementa
ISA [ISPA] -LXUWX-I-400-20- 3 s % -T1(2)-A-Q 20 1~ 1000 0.3 80 340.1
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten = s s Hub, A Kabellange und O] Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
Allgemeine Spezifikationen |8 Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code | Seite Bezeichnung Code | Seite Wiederholgenavigket (Hinweis 3) | 0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ |0 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4) | Kugelumlaufspindel 20mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse 6 1 ga‘e”n'g;cgﬁ?”besm-”m”“g Seite) [LLM | O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c [O11 E Refer NM | H 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma : 179.3 Nm Mb: 254,8 Nm Mc: 247,0 Nm
Endschalter Referenzpunkifahren | L | O 12 |Nebenachsenbestimmung | S [0 12 Zulassige Auskragung | Ma-Richtung: 1250mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 1250mm oder geringer
533;23223;5&?&2252%2{@ren LL |0 12  |Metall-Kabelsteckverbinder | EU | 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X([J: Langenangabe
*Bei Richtungwechsel
des Referenzpunktes
ist das Gerat an IAl zum B
Justieren zu geben. 50,200 D_E_ F {@00) J _H_ G200 50
K-9 Bohrung, 80 90 80
Flachsenkung 16. 1 tief 10/ 60 130 10[_60_110 (300)
2-08H10 Passung < =
(Ruckseite) N ‘30A30A 30,30
H D P % % P D D 9 *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
* Strukturbedingt kann der 1 \ 9 <ol
Zwischenlager-Typ nicht S ¥ 0 — 0K +
einseitig horizontal und nicht 4
vertikal betrieben werden. il hil ki R A =
2-@&@% i 2-08H10 Passung, 10 tief -
4-M8, 20 tief 4-M8, 20 tief Kabelsteckverbinder *1 NHING
A A=t
15 795 250 33C D=
. . 14 ©
2-M3, 6 tiefl( -
ME/ \SE uber\iegelr?uewslee\?:)gen N Home, _ 45115
{ i { o Detailansicht G
e L < (T-Nut im Grundrahmen)
o
’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’ 216
B
*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt 2 T
H » & & o o * o b & 9 der Schiitten zu ME. Achten Sie £
& & auf Kollision mit sich in der Nahe u
befindlichen Teilen. 29
R T ki @ R S SE: Hubende Detailansicht der
I — IS a— ME‘: Mechanischer Anschlag Befestigung des Grundrahmens

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500
A 1590 1690 1790 1890 1990 2090 2190 2290 2390 2490 2590 2690 2790 2890 2990 3090
B 1450 1550 1650 1750 1850 1950 2050 2150 2250 2350 2450 2550 2650 2750 2850 2950
C 1014 1114 1214 1314 1414 1514 1614 1714 1814 1914 2014 2114 2214 2314 2414 2514
D 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200 200
E 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200 200
F 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 625
G 275 325 375 425 475 525 575 200 200 200 200 200 200 200 200 200
H 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 200 200 200 200 200
J 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 425 475 525 575 625
K 12 12 12 12 12 12 12 16 16 16 16 20 20 20 20 20
Gewicht (kg) 30.0 315 33.0 34.5 36.0 37.5 39.0 40.5 42.0 43.5 45.0 46.5 48.0 49.5 51.0 52.5
W‘.Ff’]&eigungw 2000 1900 1660 1480 1300 1180 1080 980 880 820 740 680
et | Seigung20 1000 950 830 740 650 590 540 490 440 410 370 340
(Hinweis 1) Ein langerer Hub filhrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
_ geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben).
. e A (Hinweis 2) %Lﬁggusnegite 38 filr die Beziehung zwischen Beschleunigung und
Einzusetzende : Kompatibler Programm- itionier- Puls- . - ; ' )
Seuerng | T £y | bovib, | | betne | steverng | SPaung AGEG | o e St o mn
X-SEL(-P/Q) | 4(6)Achsen | Absolut/inkremental I S AC100/230V ~ ISPA-Serien. " . - N
- (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) AN AC100/230V Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I s A_ LY M - 2 0 0 Einachsroboter: GroBe Y-Achse, Achsbreite 150 mm,
200 W, gerade Bauform
I s PA LY M 2 0 0 Einachsroboter: GroBe Y-Achse, Achsbreite 150 mm,
= = 200 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ/ Groe Y-Achse (t50mmbreity | [Hub 100~ 1200mm | [Zuladung /80kg (horizontal)/19kg (vertikal) |

| | Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp gMotorleistung gSteigung Hub Einzusetzende Steuerung Kabellange g Optionen

ISA[ISPA] -LYM- A - 200 - 20 - 1200 - T1 S -NM

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor Steiaun : Hubl(mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) .
Modell Encodertyp Leistung > m%n) Sj|Ri0 Scsh(;'trf; por (digk‘/i‘it) Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) Lanfﬁ;«aﬂ
(W) oum mm/s; -
(Hinweis 1) |(Hinweis 7) [ Nenn | Max. |Nenn | Max. [geaei oo |2 Nem 1o Ver
ISA [ISPA] -LYM-A-200-20- 3 s s -T1(T2)-A Absolut 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 40 12 9 4 170.5
solu
ISA [ISPA] -LYM-A-200-10- 3 3 s -T1(T2)-A: 10 1~500 0.3 0.6 0.3 0.5 80 40 19 14 340.1
200 100 ~ 1200
ISA [ISPA] -LYM-I-200-20- % 3 s -T1(T2)-A: Ink tal 20 1~1000 | 0.3 i 1.0 0.3 i 0.8 40 i 12 9 i 4 170.5
nkrementa
ISA [ISPA] -LYM--200-10-  # 8 T1(T2)-A- 10 1-500 | 03 1 06| 031 05| 8 | 40 | 19 | 14 340.1
* In den oben aufgefuihrten Modellbezeichnungen bedeuten = 3 5 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?
PN CINER AT LETINEI - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 8)| +0,02 mm [£0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 | Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel @20mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse o6 1 (Hsa;nps‘gfgﬁ?"bes"mm””g wer Seite)| LLM | 6 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor C|611 |E R NM | & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma: 104.9 Nm Mb: 149.9 Nm Mc: 124.5 Nm
Endschalter Referenzpunktiahren | L | O 12 | Nebenachsenbestimmung| S | © 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750 mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750 mm oder geringer
Eﬂfgsghg:ﬂﬁg?ﬁfégﬂég?g‘g{{?re" LL | 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6) | N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X([: Langenangabe
150
*Bei Richtungwechsel 15 120 15
des Referenzpunktes 30[ T, 90 __ 1130 300
ist das Gerat an IAl zum 45__ 45
Justieren zu geben. A = - T s 5 e Y - -
| T !
I
g g
[ + FHes = se— =+ + )
M8 56%8::10 Passung, 10 tief Kabelsteckverbinder *1
A *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
15, 33 150 C 55 100
\ 2-M3,)6 tief (wie gegen- 14. 68 _ o, 5
IME SE W%nde?me) ‘ | Home ME[2
! T t : ‘ HF 1 t )
Y/ A Y o) i ; | \ i \ : i
@ % o3
Te i X -

150

8-M8, 20 tief ~ 2-08H10 Passung, 10 tief

*2 Beim Referenzpunktfahren
& & & R4 K3 fahrt der Schlitten zu ME.
Achten Sie auf Kollision mit

[
i 5 ( sich in der Nahe befindlichen
™ Teilen.
45 SE: Hubende
Detailansicht E = . o & & ME: Mechanischer Anschlag
etallansicl
(T-Nut im Grundrahmen) ‘ 110
35, 150 (D) 150 35

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 | (150) | 200 | (250) [ 300 | (350) | 400 | (450) | 500 | (550) | 600 | (650) [ 700 | (750) | 800 | (850) | 900 | (950) | 1000 | (1050) | 1100 |(1150) | 1200
A 453 503 553 603 653 703 753 803 853 903 953 | 1003 | 1053 | 1103 | 1153 | 1203 | 1253 | 1303 | 1353 | 1403 | 1453 | 1503 | 1553
B 338 388 438 488 538 588 638 688 738 788 838 888 938 988 1038 | 1088 | 1138 | 1188 | 1238 | 1288 | 1338 | 1388 | 1438
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
Gewicht (kg)] 11.0 11.8 12.5 12.3 14.1 14.9 15.7 16.5 17.3 18.1 18.8 19.6 20.4 21.2 22.0 22.8 23.5 24.3 25.1 25.9 26.7 27.5 28.2
Vet Gf Stigung 2 1000 1000 830 690 585 500
i s Seigung 1 500 470 385 320 270 235
(Hinweis 1) Dle Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
7 Haibstandardabmessungen.
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Siehe Seite 38 fir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
(H 3Z4UI%?LBWQA b Kl Iten fur die ISPA-S Dif
: 2 L inweise ie Angaben in Klammern gelten fur die erien. Die
IR aw:l:‘ué?ggpelr Kb Progra}mm- Posmqmer— P Spannung anderen Anggben beziehen sich sguwoh\ auf die ISA- als auch
Steuerung Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Serie
°] (Hinweis 6) Dle maxmale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
X-SEL(-P/Q) | 4(6) Achsen | Absolutinkremental I s AC100/230V (Hinweis 7) Ein e Ut aur o ey Kacalumlaufspindel 20 einer
inwei | ub fu Zu utz ugelu u Il zu ei
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V germggren Maximal-Geschwindigkeit (smt?e auch Tagel\e oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental /0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



ISA-LYM-400
ISPA-LYM-40

400 W, gerade Bauform

400 W, gerade Bauform

Einachsroboter: GroBe Y-Achse,

Einachsroboter: GroBe Y-Achse, Achsbreite 150 mm,

Achsbreite 150 mm,
Hochprazision

sversion

[Ty, Groe Y-Achse (150mmbreity | [ Hub 100 ~ 1200mm | [Zuladung

80kg (horizontal)/19kg

(vertikal)l

M Modellspezifikation —SIgIe] Encodertyp

A

Motorleistung mSteigung

400 40 - 1200 -

ISA[ISPA]
* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

-LYM -

usetzende Steuerung

T1

M Hub (mm) Geschwin-| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
O1or | Steigung|  in Schritten von iokei Langskraft
Modell Encodertyp Leistung digkeit |Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | -2N9SKra
(W) b '50 m‘m (fTite) Nem- | Max Nem- | Max ™
(Hinweis 1) | (Hinweis 7)| Nenn | Max. | Nenn | Max. |gsiioin Besoiiiq Besseuni Besoheinig
ISA [ISPA] -LYM-A-400-40- 3 % 5 -T1(2)-A-1 Absol 40 1~2000 | 0.3 1.0 0.3 1.0 40 15 9 4 170.0
solut
ISA [ISPA] -LYM-A-400-20- % % % -T1(2)-A-0 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 80 24 19 10 340.1
400 100 ~ 1200
ISA [ISPA] -LYM-I-400-40- % % % -T1(2)-A-1 40 1~ 2000 0.3 | 1.0 0.3 | 1.0 40 | 15 9 | 4 170.0
Inkremental
ISA [ISPA] -LYM-I-400-20- % & % -T1(2)-A-1 20 1~1000 | 0.3 i 1.0 0.3 i 0.8 80 i 24 19 i 10 340.1
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten s s s Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

Allgemeine Spezifikationen

* Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Codel  Seite Bezeichnung Codg Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)] +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ| O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 3220mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse 0 11 Féa;,f;gfZﬁ?ngzegsemg;ﬂggende, seite)] LLM| 6O 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor cC| 011 |E R NM| & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniiberl. Seite| CL | O 11 Fihrung mit Kugelabstandshalterm | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment | Ma: 1049 Nm Mb: 149.9 Nm Mc: 124.5 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren| L | O 12 | Nebenachsenbestimmung| S | O 12 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750 mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750 mm oder geringer
Engsghgggﬁ[)gf"f:grggég‘r"éke'{fehre" LL | 6 12 | Metall-Kabelsteckverbinder| EU | =13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, XCIOJ: Langenangabe
150
*Bei Richtungwechsel 15 120 15
des Referenzpunktes 30[] 75 90 = [1s0 (300)
ist das Gerat an IAl zum \ \
Justieren zu geben. H & S rm 3 =2 &
[ I
i | |
F + Ed o X X Ed + +
8-M8, :6’3‘?31 0 Passung, 10 tie Kabelsteckverbinder *1
A *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
15 33 150 i c 55 125
5 2-M3, 6 tief ( - 1468 5
N‘IE SE Dberliegelsdews‘:i?ee)qen 3 MWF
[ ] : ; r N I
1T T T 1T
B [ : | \‘ ‘ | : b
g
— =

8-M8, 20 tief 2-08H10 Passung, 10 tief
— & -4 -4 -4 & *2 Beim Referenzpunktfahren
| fahrt der Schlitten zu ME.
o SN ol Achten Sie auf Kollision mit
4 & sich in der Nahe befindlichen
Teilen.
ﬁﬂﬂL -5
& 4 e 4 4 SE: Hubende
Detailansicht E ‘ 110) ME: Mechanischer Anschlag
(T-Nut im Grundrahmen)
35 150 (D) 150 35
B
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 | (150) | 200 | (250) [ 300 | (350) | 400 | (450) | 500 | (550) | 600 | (650) [ 700 | (750) | 800 [ (850) [ 900 | (950) | 1000 | (1050)| 1100 | (1150)| 1200
A 478 528 578 628 678 728 778 828 878 928 978 1028 | 1078 | 1128 | 1178 | 1228 | 1278 | 1328 | 1378 | 1428 | 1478 | 1528 | 1578
B 338 388 438 488 538 588 638 688 738 788 838 888 938 988 1038 | 1088 | 1138 | 1188 | 1238 | 1288 | 1338 | 1388 | 1438
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
Gewicht (kg)| 12.0 12.8 135 14.3 15.1 15.9 16.7 175 18.3 19.1 19.8 20.6 21.4 22.2 23.0 23.8 24.5 233 26.1 26.9 27.7 28.5 29.2
o 2000 1660 1380 1170 1000
et i Stigng 2 1000 830 690 585 500
(Hinweis 1) Die Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
g albst: andardabmessunge
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) Slehe Selte 38 fiir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
" ¥ L Hinweise 3, 4, 5 D\e ‘Angaben in Klammern gelten fr die ISPA-Serien. Die
BT a’\rf;)é'ué%:pér Kot Programm- | Positionier- Puls- Spannung A ¢ ande)ren Anggben beziehen Sch sowonl auf ore 1SA- als auch
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Serien.
Chsen [¢] (Hinweis 6) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewinschte
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutnkremental I s AC100/230V (Hinweis 7) Elan Pan exftﬁﬂ%afﬂhnz'iﬁnm%'csﬁﬁ?‘z dé[r)?(u elumlaufspindel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) JAN AC100/230V ermgegren Maximal-Geschwindigkeit (mel%le auch Tat?el\e oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I s A_ LZ M _2 00 Einachsroboter: GroBe Vertikal-Achse, Achsbreite 150 mm,
200 W, gerade Bauform
I s P A LZ M 2 0 0 Einachsroboter: GroBe Vertikal-Achse, Achsbreite 150 mm,
= = 200 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ/GroBe Z-Achse (150mmbrei) | [ Hub 100~1200mm | |vertikale Anwendung (mit Bremse) 7okg |

B Modellspezifikation Serie = Typ Encodertyp ™ Motorleistung® Steigung®  Hub Einzusetzende Steuerung @ Kabellange ® Optionen

ISA[ISPA] -LZM- | - 200 - 10 -1200 - T1 - S -B-L

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor steiquna| Hub_(mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) i
Modell Encodertyp Leistung I T SR e digkeit  Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Langskraft
(W) (mm) '50 m'm (mmls) i Nenn- B Max. Nenn- ' Max. (N)
(Hinweis 1) (Hinweis 7)| Nenn | Max. | Nenn | Max. laeqiiriq escieino, Beschleunig.}Besch\eLmig.

ISA [ISPA] -LZM-A-200-10- % % 3 -T1(T2)-A-B-Q|  Absolut 10 1 ~ 500 nur 03 | 05 nur 19 | 14 340.1
200 100 ~ 1200 vertikale vertikale

ISA [ISPA] -LZM-1-200-10- s % % -T1(T2)-A-B-0 Inkremental 10 1~500 | Anwendung | 0.3 | 0.5 Anwendung 19 14 340.1

* In den oben aufgefuihrten Modellbezeichnungen bedeuten 3 3 3 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

M LD ENERFATLENTNEN - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 |Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4) Kugelumlaufspindel #16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B |0 11 Hsae“npstﬁ,d;i?"gge;e(ri‘r-ﬂg‘e‘ﬁﬂeggende, seite) | LLM | © 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor c |61 E tes R NM | 6 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegeniberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltem | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment [ Ma : 104,9 Nm Mb: 149,9 Nm Mc: 124,5 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren | L | O 12 | Nebenachsenbestimmung | S | O 12 Bremse standardmaBig mit magnetischer Einscheiben-Trockenbremse
e posnon-vddiaen | LL | 0 12| Metall-Kabelsteckverbinder | EU | 13 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert

Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, XOO: Langenangabe

Abmessungen

150
*Bei Richtungwechsel 15 120 15
des Referenzpunktes 30 + 90 + 30 300)
ist das Gerat an IAl zum 45, 45
Justieren zu geben. {641 ¢ 6] —
k3 - 3 - 3 R
8 b b & 3 b b
0 | < |
PSS : ‘ o o o | )
2-08H10 Passung, 10 tief Kabelsteckverbinder *1
8-M8, 20 tief
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
A
2715 33, 150 C . 55 100
\ 5 2-M3, 6 tief (wie gegen- 14 68 _ 5
ME, SE uberliegende Seite) \ ‘ Y Home, ME[*2
| — "
—1 7 T r T T 1t T
[ o [ i 1 T i — -
" )
Cobrle g 88 —EE 2
i s | = -
% B : ‘ ]
150
4-08H10 Passung
[ — = *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
EEES & > % der Schlitten zu ME. Achten Sie
2 g r_{ auf Kollision mit sich in der Nahe
) o / befindlichen Teilen.
=1 S b b b £
SE: Hubende
45 15 ME: Mechanischer Anschlag
Detailansicht E e © © s T e _° &
(T-Nut im Grundrahmen)
}2 50 |50 D 50 | 50 28‘ \_12-M8, 20 tief
B

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 700 | 800 [ 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200
A 480 530 580 630 680 730 780 830 880 930 980
B 338 388 438 488 538 588 638 688 738 788 838 Fir Hibe ab 700 mm verwenden Sie den LXM-Typ.
c 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 Siehe Zeichnung auf Seite 23 fiir die BefestigungsmaBe.
D 98 148 198 248 298 348 398 448 498 548 598
Gewicht (kg)| 12.4 13.2 13.9 14.7 15.5 16.3 17.1 17.9 18.7 19.5 20.2 218 [ 234 | 249 [ 265 [ 281 | 296
. Gy ) 500 500 | 470 [ 385 | 320 | 270 | 235
(Hinweis 1) Die Hube, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
9 Halbst; andardabmessungen
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) %le‘hg Seite 38 fiir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
uladung.
: Max. Anzahl q P Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
Einzusetzende an:i)éuepggrer Kompatibler Programm-| - Positionier- Puls- Spannung A ¢ ande)ren Anggben bezielson Sigh Sowionl auf che ISA- alé au6h
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Serien.
9| (Hinweis 6) Dwe maximale Kabellange betragt 30 . Geben Sle die gewiinschte
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolutinkromental H s AC100/230V (Hinweis 7) Ein %nmepg?tﬁ[l%afﬂhr%gummsglcsﬁutlz der Ku elum\aufs indel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V| gerlngegren Maximal-Geschwindigkeit (: smﬁe auch Tal?e\le oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental Q/0 O/- AC100/230V| * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

* Der LZM-Typ wird standardmaBig mit Bremse geliefert; benutzen Sie eine Steuerung mit Brems-Spezifikation.

ISPA Katalog



I s A_ LZ M - 4 00 Einachsroboter: GroBe Vertikal-Achse, Achsbreite 150 mm,
400 W, gerade Bauform . B
I s P A LZ M 40 0 Einachsroboter: Mittlere Vertikal-Achse, Achsbreite 150 mm,
= = 400 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

|Typ GroBe Z-Achse (150mm breit) | |Hub 100~1200mm | |vertikale Anwendung (mit Bremse) 39kg|

B Modellspezifikation —EEN IR Encodertyp B Motorleistung® Steigung®  Hub Einzusetzende Steuerung®  Kabellange B Optionen
ISA[ISPA] - LZM - | - - 10 -1200 - T = - B-L
* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor . Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp | Leistung SE‘;”;?T‘]’)“Q in ché'trm kel (digk?it) Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) La”fﬁ;‘ra“
(W) wei \mrm/s ! Nen- | M -1 M
(Hinweis 1) (Hinweis 7) | Nenn | Max. | Nenn | Max. Bescﬁmmg ‘Besﬁh?t)e(l}mg‘ Ees’:ﬁ\"er:]nig.}Besch?:ﬁmg.
ISA [ISPA] -LZM-A-400-10- % s % -T1(2)-A-B-0 Absolut 400 10 100 - 1200 1~500 nur vertikale 0.3 0.5 nur vertikale 39 28 680.2
ISA [ISPA] -LZM-I-400-10- # s % -T1(2)-A-B-0 Inkremental 10 1~500 Anwendung 0.3 0.5 | Anwendung 39 28 680.2
* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten = s 3 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s*

M PN CENER EPALETOIENE - Siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ [ O 11 Hauptachsenbestimmung | LM | & 12 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 16mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B | O 11 | fRumtachsenbestmning erseie | LLM | & 12 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor C | O 11 |Entgege R NM | & 12 Flhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenberl. Seite | CL | O 11 Fuhrung mit Kugelabstandshaltem | RT | & 12 Zulassiges Lastmoment [ Ma : 104,9 Nm  Mb: 149,9 Nm Mc: 124,5 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren L [612 Nebenachsenbestimmung | S 012 Bremse standardmaBig mit magnetischer Einscheiben-Trockenbremse
Eﬂfd ggg:‘y:.e.r He-'e’e".é‘;E”ske‘f;‘;h'e" LL | © 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | 513 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(IJ: Langenangabe
Abmessungen
150
*Bei Richtungwechsel 15 120 15
des Referenzpunktes 30 n 90 . 30 (300)
ist das Gerat an IAl zum 45, 45 r—)‘
Justieren zu geben. T— (36 10 06
- R k3 3 R -
8 b b 83 8 b b
3 & 3 : . & & &
- 2-08H10 Passung, 10 tief Kabelsteckverbinder *1
8-M8, 20 tief
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
A
150 C . 55 125
2-M3, 6 tief (wie gegen- 14 68 5
Ubefliegende Seite) \ ‘ X Home ME|*2
T T T T 1T T R T
! L U i i o
e 3
T L:ﬁ{
4-08H10 Passung
r o
[ & & & & 4 *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
der Schlitten zu ME. Achten Sie
P o / auf Kollision mit sich in der Nahe
S o b b ¢ befindlichen Teilen.
4.5 L‘ SE: Hubende
— & & & & & & ME: Mechanischer Anschlag
Detailansicht E l i 2
(T-Nut im Grundrahmen) ‘20 50 50 D 50 50 23 N\__12-M8, 20 tief
| B |
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 (150) 200 (250) 300 (350) 400 (450) 500 (550) 600 700 [ 800 [ 900 [ 1000 [ 1100 [ 1200
A 505 555 605 655 705 755 805 855 905 955 1005
B 338 388 438 488 538 588 638 688 738 788 838 Fur Hube ab 700 mm verwenden Sie den LXM-Typ.
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 Siehe Zeichnung auf Seite 24 firr die BefestigungsmaRe.
D 98 148 198 248 298 348 398 448 498 548 598
Gewicht (k)| 12.4 13.2 13.9 14.7 15.5 16.3 17.1 17.9 18.7 19.5 20.2 218 | 234 | 249 [ 265 [ 281 [ 296
e Geshindige 1 500 500 | 470 [ 385 | 320 | 270 | 235
(Hinweis 1) Die Hiibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
. Halbst: andardabmessungen
Technische Daten d Steuerungen (Hinweis 2) %leihg Seite 38 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und
uladung.
+ ¥ A Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fiir die ISPA-Serien. Die
BBz a'\nﬂsat:uépbzgpelr il Pz Positionier- Puls- Spannung A { de)ren Anggben beziehen sich sgowohl auf die ISA- als auch
Steuerung Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung ISPA-Seri
Achtung (Hinweis 6) D|e maxnmale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewlinschte
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen| Absolut/inkremental I S AC100/230 ? n Metern an, (zum Beispielz, X08 = 8 m).
- (Hinweis 7) Eln angerer Hub fuhrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230 geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230 * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

* Der LZM-Typ wird standardmaBig mit Bremse geliefert; benutzen Sie eine Steuerung mit Brems-Spezifikation.

ISPA Katalog



IS A_WXM_GOO Einachsroboter: Breite X-Achse, Achsbreite 198 mm,
600 W, gerade Bauform
I S P A_WXM _600 Einachsroboter: Breite X-Achse, Achsbreite 198 mm,
600 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ,Breite X-Achse (198mm breit)] [ Hub 700 - 1300mm| | Zuladung 150kg (horizontal)/60kg (vertikal)|

W Modellspezifikation Seric g Typ Encodertyp g Motorleistung gt Steig. g Hub g Einzusetzende Steuerunggt Kabellange gOptionen

ISA -WXM- | - 600 -40-1300- T1 S -C-L

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

*1,0 G = 9800 mm/s*

Geschwin-| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Motor Steigln Hub (mm) diakeit .
Modell Encodertyp | Leistung (m?n) 91" in Schritten von (ragmfs') Horizontal (G) Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Langﬁyraﬂ
(W) oD it (Hinweis 1) Nenn! Max. | Nenn | Max. gihem 1o Max | Nen | Max
ISA [ISPA]-WXM- [@]-600-40- [@1- 3] - @ -L- B 40 1~2000 | 0.3 1.0 0.2 1.0 60 18 14 5 255
Absolut
ISA [ISPA]-WXM-@-GOO-ZO----L-| 600 20 100 ~ 1300 1~1000 | 0.3 1.0 0.2 0.8 | 120 36 29 15 510
Inkremental
ISA [ISPA]-WXM-@-600-10----L-| 10 1~500 0.3 0.6 0.2 0.5 | 150 75 60 40 1020

* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten Enkodertyp, Hub, Einzusetzende Steuerung, Kabellange und Einsatzoptionen.

LD EN A TENONEN - siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit +0,02 mm [+0,01 mm]
- - Antriebssystem i i
AQ Dauerschmierung AQ | O 11 |Hauptachsenbestimmung | LM [ O 12 = g Kugelumlaufsplnd_el 020mm, C10 [entsprlc.;ht gerolit C5)
- Spiel 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B | O11 tes F P NM | > 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor C | 11 |Nebenachsenbestimmung | S | O 12 Zulassiges Lastmoment Ma:139,2 Nm Mb: 199,9 Nm Mc: 391 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren| L | =12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Zulassige Auskragung Ma/Mb/Mc-Richtungen: 900mm oder geringer
* Der WXM-Typ hat standardmaRig einen Referenzpunkt-Endschalter (Code: L). G_rundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Einsetzbare Steuerung T1: X-SEL-KE/KT, E-Con, P-Driver; T2: X-SEL-P/Q
Kabellange (Hinweis 3) N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, XOO: Langenangabe

Betriebstemperatur / Feuchtigkeit | 0~40 °C, 85% rel. Feuchte (nicht-kondensierend)

Abmessungen * Die Ausstattung mit optionaler Bremse hat die gleichen Abmessungen,

aber das Gewicht erhoht sich um 0,5 kg.
*Bei Richtungwechsel

des Referenzpunktes 8-M8, 30 tief
ist das Gerat an IAl zum

2-08H7 Passung, 10 tief Home ME * 2
Justieren zu geben. 41 Hub 180\ 219-2 . (300) ’
S ME ! SE ITUA =
iJT 90\ 90/
= S3H
| o)
7 | (29)

S}
@

\r
E=
|
o] * 2 ; oo o
~ s - o' ol e Ansicht Grundrahmenbefestigung
0|
Bezugs- | N ‘ﬁ
berflach == E = X
—— e. - 30| 120 30 Kabelsteckverbinder *1
Detailansicht A 10 160 _ [[10 \*3
2-M5, 10 tief (wie gegen- ol N
196 Uberliegende Seite) 20,65« *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
— =5 SE: Hubende
0 H‘ T | ¥ T I ‘H‘ 1 ME: Mechanischer Anschlag
0|
- 3| *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
‘ ) =~ der Schlitten zu ME. Achten Sie
L(Hub+440) min. 100 erforderlich auf Kollision mit sich in der Nahe
befindlichen Teilen.
135 | 335
160 | 310 '\ *3 Die Kabelanschluss-Richtung kann
p 2-08H7 Passung 2-98H7 Passung P kunqenseitig rechts oder links
. i — 2 gewahlt werden.
o (+ ¥ & & @ % fg) - . @;M“Q_b‘
e = NE:iE
k& s By
3 + E B B & 1 ——
He Detailansicht P
60 K NX200 235
m-g9
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 1300
L 540 640 740 840 940 1040 1140 1240 1340 1440 1540 1640 1740
| 70 170 270 370 470 570 670 770 870 970 1070 1170 1270
K 245 145 245 145 245 145 245 145 245 145 245 145 245
N - 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6
m 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16
Gewicht (kg) 18.1 20.1 221 241 26.1 28.0 30.0 32.0 34.0 35.9 37.9 39.9 419
Maximale Steigung 40 2000 1670 1390 1170 1000 865
Geschwindigkeit y
Fome | Steiung20 1000 835 695 585 500 430
* varertabhangig vom Hub | - Steigung 10 500 415 345 290 250 215
Technische Daten der Steuerung
Einzusetzende | Max. Anzahl Kompatibler (Hinweis 1)  Ein langerer Hub fithrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
ansteuerbarer| Betriebsart Spannun . N RS
Steuerung Axen Enkodertyp P g geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
- | Programm  |AC100/230V N . . - ) X .
X-SEL(-P/Q) | 4(6) Achsen c?der A (Hinweis 2) ~ Siehe Seite 38 firr die Beziehung zwischen Beschleunigung und
g Absolut L Zuladung.
S-SEL 2 Achsen Jinkremental Pos?tl.onfer AC230V Achtung
S-/E-CON | 1 Achse (S_Egﬁ_'t;i;ﬁ'uls) AC230V (Hinweis 3) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
- Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
* Der WXM-Typ hat standardméaRig einen Referenzpunkt-Endschalter, so das er mit 9 ( P )

einer Steuerung mit End-/Grenzschalter-Spezifikation eingesetzt werden sollte. * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



Is A_WXM_750 Einachsroboter: Breite X-Achse, Achsbreite 198 mm,
750 W, gerade Bauform
I s P A_WXM _7 50 Einachsroboter: Breite X-Achse, Achsbreite 198 mm,
750 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

|Typ Breite X-Achse (198mm breit)l | Hub 100~1300mm| | Zuladung /" 120kg (horizontal)/29kg (vertikal)l

M Modellspezifikation Seric gm Typ Encodertyp g Motorleistunggs Steig.gm Hub g Einzusetzende Steuerungges Kabellange g Optionen

ISA -WXM- | - 750 -50 -1300- T1 - S -C-L

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen 1,0 G = 9800 mm/s?

Geschwin-| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Motor Steigun Hub (mm) diakeit .
Modell Encodertyp Leistung |° m?n) 91" in Schritten von (nl19m/esl,) Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Langj;(raft
W) goone (Hinweis 1)| Nenn! Max. | Nenn | Max. |geaer™ io Max | Nem- | Max
ISA [ISPA]-WXM- [@]-750-50- @] --L-@‘ Absolut 750 50 100 ~ 1300 1~2000 | 0.3 1.0 0.2 1.0 60 18 14 5 255
||S/-\ [|SPA]-WXM--750-25-@---L-@‘ Inkremental 25 1~1250 | 0.3 1.0 0.2 0.8 | 120 36 29 15 510

*In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten Enkodertyp, Hub, Einzusetzende Steuerung, Kabellange und Einsatzoptionen.

UL EINCNER P ATTENINEN « Siene dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Daverschmierung AQ| © 11 | Hauptachsenbestimmung | M | © 12 Anfrlebssystem Kugelumlaufsplndlel @20mm, C10 [entspn(?ht gerollt C5]
— Spiel 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]

Bremse B | O11 |E Refer NM| 612 Fuhrung im Grundrahmen integriert

Creep sensor C | 611 |Nebenachsenbestimmung | S | O 12 Zulassiges Lastmoment Ma:139,2 Nm Mb: 199,9 Nm Mc: 391 Nm

Endschalter Referenzpunktiahren| L | © 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | - 13 Zulassige Auskragung Ma/Mb/Mc-Richtungen: 900mm oder geringer

* Der WXM-Typ hat standardmé&Rig einen Referenzpunki-Endschalter (Code: L). Giindiahimen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Einsetzbare Steuerung T1: X-SEL-KE/KT, E-Con, P-Driver; T2: X-SEL-P/Q
Kabellange (Hinweis 3) N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X£JOJ: Langenangabe
Betriebstemperatur / Feuchtigkeit | 0~40 °C, 85% rel. Feuchte (nicht-kondensierend)

Abmessungen * Die Ausstattung mit optionaler Bremse hat die gleichen Abmessungen,

o aber das Gewicht erhoht sich um 0,5 kg.
*Bei Richtungwechsel

des Referenzpunktes 8-M8, 30 tief 2]

ist das Gerat an IAl zum 2-08H7 Passung, 10 tief Home [ ME*2
Justieren zu geben. 41 Hub 180 / 239+2 (300) ‘ H

18
1.5]|4.5 T 7 *3
H ﬁﬂ& 90 ' gol | P ,E
t i S S off
2
N~ o 0
0 * o S oo o 29
NE 4 . ool L _ _
= i ° - é oo o % E‘% Ansicht Grundrahmenbefestigung
Bezugs- | ~]
oberflache

=== T <ol

30 120 30 i Kabelsteckverbinder *1
1011160 " [[10 N+ 3

*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
SE: Hubende
ME: Mechanischer Anschlag

2-M5, 10 tief (wie gegen- o
uberliegende Seite) \;50 65 &

118.5

*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt

J ) — der Schlitten zu ME. Achten Sie
L(Hub+460) min. 100 erforderlich auf Kollision mit sich in der Nahe
befindlichen Teilen.

135 | 355
160 | 330 | *3 Die Kabelanschluss-Richtung kann
P 2-08H7 Passung 2-08H7 Passun: P ' kundenseitig rechts oder links

- \ 2 gewahlt werden.
5 (¥ - 5 & (¢ o @;‘Y‘T >
P 3 ‘ﬁi
N ©
|—T +- — * 2 Ea3 ] Detailansicht P
60 K NX200 255
m-g9

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 1300
L 560 660 760 860 960 1060 1160 1260 1360 1460 1560 1660 1760
| 70 170 270 370 470 570 670 770 870 970 1070 1170 1270
K 245 145 245 145 245 145 245 145 245 145 245 145 245
N - 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6
m 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16
Gewicht (kg)| 20.9 22.9 24.9 26.9 28.9 30.8 32.8 34.8 36.8 38.7 40.7 42.7 44.7
Max. Gfssl:'/wi)ndigkeit Steigung 40 2000 2000 1840 1570 1360
mm/s,
* varilert abhiangig vom Hub Steigung 25 1250 1090 920 785 680

Technische Daten der Steuerung

Einzusetzende | Max. Anzahl | Kompatibler ) (Hinweis 1) Ein langerer Hub filhrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
teuerb Betriebsart | Spannun: . . AR

Steuerung ansAe)!(.I:'l; “"®1  Enkodertyp ' [PEIIHTES geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)

~ ~ P AC100/230V . . . . L . . .
X-SELEPIQ) |46) Achsen roc?éjinm A (Hinweis 2)  Siehe Seite 38 fir die Beziehung zwischen Beschleunigung und

g Absolut o Zuladung.
S-SEL 2 Achsen Jinkremental Pos!tllonfer AC230V Achtung
S-/E-CON | 1 Achse s 585-";2’?&'5) AC230V (Hinweis 3)  Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
— Lé&nge in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).

* Der WXM-Typ hat standardmaRig einen Referenzpunkt-Endschalter, so dass er mit 9 o Pt )

einer Steuerung mit End-/Grenzschalter-Spezifikation eingesetzt werden sollte. * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



Is A_WXMX_600 Einachsroboter: Breite X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 198 mm, 600 W
I s P A_WXMX_GGO Einachsroboter: Breite X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 198 mm, 600 W Hochprazisionsversion

|Typ Breite X-Achse (198mm breit)l | Hub 900~2500mm| | Zuladung 120kg (horizontal) |

M Modellspezifikation Serie gm Typ Encodertyp g MotorleistunggeiSteig. g Hub  gEinzusetzende Steuerung gt Kabellange g Optionen

ISA -WXMX- | - 600 -40-2500- T1 S -C-L

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen 1,0 G = 9800 mm/s?

Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Motor Steigun Hub (mm) digkeit .
Modell Encodertyp Leistung |7 m?n) 91" in Schritten von (nl'lgm(/esl) Horizontal (G)| Vertikal (G) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Lang:;(raft
W) 100 mm (Hinweis 1) Nenn i Max. | Nenn i % | ) e e
ISA [ISPA]-WXMX- [@-600-40-[@-[@]-@-L-B) ~ Absolut 40 1~2000 0.3 60 . 255
600 900 ~ 2500 nur horizontal nur horizontal
|ISA [ISPA]-WXMX-@-GOO-ZO-@---L-@I Inkremental 20 1~1250 0.3 120 510

* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten Enkodertyp, Hub, Einzusetzende Steuerung, Kabellange und Einsatzoptionen.

LM TR - Siene dazu Seite 8 fir weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code | Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit £0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Daverschmierung AQ | © 11 | Hauptachsenbestimmung | LM | © 12 Anfrlebssystem Kugelumlaufsplnd'el 20mm, C10 [entsprl(?ht gerollt C5]
- Spiel 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]

Bremse B O 11 | Entgegengesetztes Referenzpunkifahren| NM | & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert

Creep sensor C | 611 |[Nebenachsenbestimmung | S | = 12 Zulassiges Lastmoment Ma:139,2 Nm Mb: 199,9 Nm Mec: 391 Nm

Endschalter Referenzpunktfahren| L | © 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | =13 Zulassige Auskragung Ma/Mb/Mc-Richtungen: 900mm oder geringer

* Der WXMX-Typ hat standardmaBig einen Referenzpunkt-Endschalter (Code: L). Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Einsetzbare Steuerung T1: X-SEL-KE/KT, E-Con, P-Driver; T2: X-SEL-P/Q
Kabellange (Hinweis 3) N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(O: Langenangabe
Betriebstemperatur / Feuchtigkeit | 0~40 °C, 85% rel. Feuchte (nicht-kondensierend)

Abmessungen * Die Ausstattung mit optionaler Bremse hat die gleichen Abmessungen,

o aber das Gewicht erhoht sich um 0,5 kg.
*Bei Richtungwechsel

des Referenzpunktes
ist das Gerat an IAl zum
Justieren zu geben.

8-M8, 30 tief 218
* Strukturbedingt kann 2-08H7 Passung, 10 tief Home VE* 3 ief
der Zwischenlager-Typ 167 Hub 180 [ 31942 (300)
nicht einseitig horizontal | 15 NI (15 *3
und nicht vertikal : M SE 90\ 90 W =
betrieben werden. — l -
.
g (29
o o e = = oo o = )
- Mo - & oo o H Ansicht Grundrahmenbefestigung
~| D
- T =
Bezugs- iz == = T
oberflache ?8 i j]gg i 138 A\ . Kabelsteckverbinder *1
2-M5, 10 tief (wie gegen- o
Tberliegende Seite) 50,65 ““ *1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel
o f i v . SE: Hubende
ok [ I ! ME: Mechanischer Anschlag
- *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
L(Hub+666) der Schlitten zu ME. Achten Sie
185 | 355 auf Kollision mit sich in der Nahe
210 1 330 befindlichen Teilen.
P 2-08H7 Passung 2-08H7 Passung P
*3 Die Kabelanschluss-Richtung kann
T oY = S + Yo o | kundenseitig rechts oder links
gewahlt werden.
[ EEE e K ® ® Ex3 | Detailansicht P
110 K NX200 255

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 | 2000 2100 2200 2300 | 2400 [ 2500

L 1566 1666 1766 1866 1966 2066 2166 2266 2366 2466 2566 | 2666 2766 2866 2966 3066 3166

| 1026 1126 1226 1326 1426 1526 1626 1726 1826 1926 2026 2126 2226 2326 2426 2526 2626

K 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201

N 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 1 12 12 13

m 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28 30

Gewicht (kg)| 38.6 40.6 426 446 46.6 485 50.5 52.5 54.5 56.5 58.4 60.4 62.4 64.4 66.3 68.3 70.3

Max.Gfsc’:lvwi)ndiqkeit Steigung 40 2000 1965 1725 1530 1365 1225 1110 1005 915 840 770 710 655

mms,

* variett abhangig vom Hub | Steigung 20 1000 980 860 765 680 610 555 500 455 420 385 355 325

Technische Daten der Steuerung

Einzusetzende | Max. Anzahl | Kompatibler ) (Hinweis 1)  Ein langerer Hub fihrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
teuerb: Betriebsart | Spannun: . : P
Steuerung "‘”Sﬁx”eeé €| Enkodertyp ! PRI geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
~ ~ P AC100/230V . . . . L . . .
X-SEL(-P/Q) | 4(6) Achsen roc?drzrm A (Hinweis 2) ~ Siehe Seite 38 fiir die Beziehung zwischen Beschleunigung und
g Absolut e Zuladung.
S-SEL 2 Achsen Jinkremental Pos!tfon?er AC230V Achtung
S-/E-CON | 1 Achse s E’g;_“;‘;:h'izls) AC230V (Hinweis 3) Die maximale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
e Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
* Der WXMX-Typ hat standardmaRig einen Referenzpunkt-Endschalter, so dass er mit g X PIEL, )

einer Steuerung mit End-/Grenzschalter-Spezifikation eingesetzt werden sollte. + Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA Katalog



I A WXMX 7 Einachsroboter: Breite X-Achse, Zwischenlager-Typ,
= = Achsbreite 198 mm, 750 W
I s P A_WXMX_7 50 Einachsroboter: Breite X-Achse, Zwischenlager-Typ,
Achsbreite 198 mm, 750 W Hochprazisionsversion

|Typ Breite X-Achse (198mm breit)l | Hub 900~2500mm| | Zuladung 120kg (horizontal) |

|| MOdB“SpEZifikatiOﬂ Serie Typ Encodertyp gmMotorleistung ge Steig. g Hub Einzusetzende Steuerungg Kabellange gOptionen|

ISA -WXMX- | - 750 -50-2500- T1 S -C-L

* siehe Seite 9 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

*1,0 G = 9800 mm/s*

Geschwin-| Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Motor S Hub (mm) digkeit .
Modell Encodertyp Leistung (m?n) 9| in Schritten von (r:lgmj’s') Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) '-a"(grj;“af‘
(W) 0 G (Hinweis 1) Nenni Max. | Nenn i Max, [g e o Mec | Nem- [ Ma
ISA [ISPA]-WXMX-[@-750-50-@-[3]-@-L-[E  Absolut 50 1 ~2000 0.3 . 60 255
750 900 ~ 2000 nur horizontal nur horizontal
|ISA[ISPA]-WXMX--750-25----L-| Inkremental 25 1~1250 0.3 120 510

* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten Enkodertyp, Hub, Einzusetzende Steuerung, Kabellange und Einsatzoptionen.

LUNTEENEES TZATENTNEN - siehe dazu Seite 8 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ| O 11 | Hauptachsenbestimmung | LM | O 12 An?nebssystem Kugelumlaufspmdgl ©20mm, C10 [entsprlr?ht gerollt C5]
Spiel 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Bremse B O 11 | Entgegengesetztes Referenzpunkifahren| NM | & 12 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor C O 11 | Nebenachsenbestimmung S | 012 Zulassiges Lastmoment Ma:139,2 Nm Mb: 199,9 Nm Mc: 391 Nm
Endschalter Referenzpunktfahren| L | O 12 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | = 13 Zulassige Auskragung Ma/Mb/Mc-Richtungen: 900mm oder geringer
* Der WXMX-Typ hat standardmaRig einen Referenzpunkt-Endschalter (Code: L). e e Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Einsetzbare Steuerung T1: X-SEL-KE/KT, E-Con, P-Driver; T2: X-SEL-P/Q
Kabellange (Hinweis 3) N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(J[J: Langenangabe
Betriebstemperatur / Feuchtigkeit | 0~40 °C, 85% rel. Feuchte (nicht-kondensierend)

Abmessungen * Die Ausstattung mit optionaler Bremse hat die gleichen Abmessungen,

aber das Gewicht erhoht sich um 0,5 kg.
*Bei Richtungwechsel

des Referenzpunktes
ist das Gerat an IAl zum
Justieren zu geben.

S}
@

8-M8, 30 tief

) Home [ME*2

* Strukturbedingt kann 167 Hub 180 [ 319+2 (300)
5 *3

der Zwischenlager-Typ 1.5]||4.5 15 "
M
1}

2

nicht einseitig horizontal
und nicht vertikal

) E
29

Ansicht Grundrahmenbefestigung

betrieben werden.
Q gl *
S alR
Bezugs-

oberflache
30 120 30 Kabelsteckverbinder *1
0] 160 "[[10 AN
2-M5, 10 tief (wie gegen- o
Uberliegende Seite) @T&—‘N‘ *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
© f v —FF f f SE: Hubende
pok I [0 L | IT [T _IT17] ME: Mechanischer Anschlag
- flmy *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt
L(Hub+666) ‘min. 100 erforderlich der Schlitten zu ME. Achten Sie
185 1 355 auf Kollision mit sich in der Nahe
210 1 330 befindlichen Teilen.
P 2-08H7 Passung 2-08H7 Passung P
*3 Die Kabelanschluss-Richtung kann
T 4% I3 I3 I3 %) ! kundenseitig rechts oder links
gewahlt werden.
(=
S — (=3
[ e ¢+ 3 ® ® EX3 | Detailansicht P
110 K NX200 255

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Hub 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2100 | 2200 | 2300 | 2400 | 2500
L 1566 | 1666 | 1766 | 1866 | 1966 | 2066 | 2166 | 2266 | 2366 | 2466 | 2566 | 2666 | 2766 | 2866 | 2966 | 3066 | 3166

| 1026 | 1126 | 1226 | 1326 | 1426 | 1526 | 1626 | 1726 | 1826 | 1926 | 2026 | 2126 | 2226 | 2326 | 2426 | 2526 | 2626

K 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201 301 201

N 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11 12 12 13

m 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28 30

Gewicht (kg)| 414 | 434 | 454 | 474 | 494 | 513 | 533 | 553 | 57.3 | 593 | 612 | 632 | 652 | 67.2 | 694 | 711 | 73.1

Maxefzmgrmgmn Steigung 50 2000 1930 | 1740 | 1580 | 1440 | 1320 | 1210 | 1115 | 1035
 variertabingigvom Hub | Steigung 25 1250 [ 1200 [ 1075 | 65 870 790 720 660 605 555 515

Technische Daten der Steuerung

Einzusetzende | Max. Anzahl Kompatibler . (Hinweis 1)  Ein langerer Hub fiihrt zum Schutz der Kugelumlaufspindel zu einer
ansteuerbarer| Betriebsart Spannun . : AR
Steuerung Axen Enkodertyp P o geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
~ o P AC100/230V . . . . L . . .
X-SEL(-P/Q) | 4(6) Achsen m[?(;:?m & (Hinweis 2) ~ Siehe Seite 38 filr die Beziehung zwischen Beschleunigung und
y Absolut P Zuladung.
S-SEL 2 Achsen Jinkremental Positﬁon!er AC230V Achtung
S-/E-CON | 1 Achse s Eg;_";‘::;izls) AC230V (Hinweis 3) Die maximale Kabellange betrégt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
— Lange in Metern an, (zum Beispiel:, X08 = 8 m).
* Der WXMX-Typ hat standardmaBig einen Referenzpunkt-Endschalter, so dass er mit 9 X piet, )

einer Steuerung mit End-/Grenzschalter-Spezifikation eingesetzt werden sollte. * Siehe Seite 7 fur zusatzliche Hinweise.
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Referenz

B Technische Information

[ ] Berechnung der Positionierzeit

Die Positionierzeit des Antriebs kann mit zwei Methoden in Abhangigkeit des Verfahrwegs und der
eingestellten Beschleunigung/Verzogerung berechnet werden.

Geschwin-[ _ _ _ __ Geschwin- f _ - ________ e e
digkeit I ' digkeit 1
(mm/s) H ! (mm/s) T
E E Ausregelzeit E Ausregelzeit
Beschleu- : Konstante E Verzoge- 'H Zait Beschleunigun: E Verzogerun ! Zeit . . . .
nigng ' Geschwindigkeit * rung g gerung Zuerst bestimmen Sie, ob die gewiinschte
Positionierzeit Positionierzeit Methode einem Trapez oder Dreieck entspricht.
AnschlieBend berechnen Sie die Positionierzeit
nach der entsprechenden Gleichung.
Bestimmung der Methode
Welche Methode einem Trapez- oder Dreieckmuster entspricht hangt
davon ab, ob die erreichte Geschwindigkeit beim Verfahren des Antriebs Zwei alternative Ergebnisse:
Uber den Sollverfahrweg bei definierter Beschleunigung groBer oder Vorgegebene Geschwindigkeit (V) < Erreichte Geschwindig-
kleiner als die eingestellte Geschwindigkeit ist. keit (Vmax) ---> Trapezform
Erreichte - - Lo . A~
Geschwindigkeit = -\/Verfahrweg S(mm) x eingestellte Beschleunigung (mm/s?) Vqrgegebene Geschwindigkeit (V) > Erreichte GeSChYdelg'
keit (Vmax) ---> Dreieckform

—\/S mm x 9800 mm/s?) x eingestellte Beschleunigung (G)

Berechnung der Positionierzeit

Geschwindigkeit* (mm/s)

Beschleunigungszeit =

Beschleunigung (mm/s?)

Positionierzeit (T) = Verfahrweg Geschwindigkeit (mm/s)
Verfahrzeit wahrend der Beschleunigung =

" Geschwindigkeit (mm/s) ~ Beschleunigung (mm/s?)

+ Ausregelzeit

Beschleunigung (mm/s2) x Beschleunigungszeit(s))?
2

* Setzen Sie die eingestellte Geschwindigkeit bei der Trapez- und die erreichte G indigkeit bei der Drei ein.

Verfahrweg (mm)
Beschleunigung (mm/s?)

Positionierzeit = 2 + Ausregelzeit

* Die Beschleunigung erhalt man durch Multiplizieren der an der Steuerung eingestellten Beschleunigung/
. Verzogerung (G) mit 9800 mm/s2. Mit einer in die Steuerung eingegebenen Beschleunigung/Verzogerung
H”]' von 0,3G ergibt sich die Beschleunigung aus 0,3 x 9800 mm/s? = 29840 mm/s?
\WEIR * Die Ausregelzeit ist die erforderliche Zeitdauer, um die I der Zur vor
Position zu bestatigen. Im Normalfall betragt die Ausregelzeit ungefahr 0,15 s bei Kugelumlaufspindeln
und 0,2 s bei Riemenantrieben.

M Positionierzeit B Beschleunigungszeit

Einge- | Einge Verfahrweg (mm) Geschwindigkeit (mm/s) 1.0G
, steme stelte 2000 — 0.3G
eschleu\Gescin 10 | 59 | 30 | 40 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | a0 | 400 | 450 | 500 | 600 [1000 |1100 [1300 [1400 1800 /
nigung | digkeit / P
1600 VA -~
100 [ 013|023 | 033|043 053 1.08| 153|203 | 253|303 353|403 | 453|503 603 [10.03]11.03 [13.03 [14.03 /
/
200 012 | 017 [ 0.22 | 027 | 0.32 | 0.57 | 0.82 | 1.07 | 1.32 | 1.57 | 1.82 | 2.07 | 2.32 | 2.57 | 3.07 | 5.07 | 557 | 6.57 | 7.07 1400 / 0.2G
300 | 042|046 | 02 | 024|027 | 044| 06 | 077|094 | 11 [ 127 | 144 | 16 [ 177 | 21 | 344 [377 [ 444 | 477 1200 /
400 | 042 | 0.46 | 02 | 023 026 | 039 | 0.51 | 064 | 0.76 [ 0.89 [ 1.01 | 1.14 [ 1.26 | 1.39 | 1.64 | 2.64 | 2.89 | 3.39 | 3.64 1000
500 012 | 016 | 0.2 | 023 | 0.26 | 0.37 | 047 | 0.57 | 0.67 | 0.77 | 0.87 | 0.97 | 1.07 | 1.17 | 1.37 | 217 | 2.37 | 2.77 | 2.97 800 I/
600 [012 | 016 | 02 | 023| 026|037 045|054 |062| 07 | 079|087 | 095|1.04 | 12 [ 187|204 |237 | 254 /
0.3G 600 7
700 |042 | 016 | 02 | 023|026 | 037|045 052| 06 | 067|074 | 081|088 095 | 1.1 [1.67 |181 | 21 [224 400 yA
/
800 | 012|016 | 02 | 023 026 | 037 | 045 | 052 | 0.58 [ 065 [ 0.71 [ 077 [ 083 | 09 [ 102|152 [ 165 | 1.9 | 202
200 T~
900 [012 | 016 | 02 | 023| 026|037 | 045| 052|058 | 064 | 07| 075|081 086|097 142|153 | 175 [ 1.8
0
1000 |0.12 | 0.16 | 0.2 | 023 | 0.26 [ 0.37 | 045 | 0.52 [ 0.58 | 0.64 | 0.69 | 0.74 | 0.79 | 0.84 | 0.94 | 1.34 [ 1.44 | 164 | 1.74 0.1s 0.2s 0.3s 04s 0.5 0.6s
1750 | 012 (016 [ 02 [ 023|026 | 037 [ 045 | 0.52| 058 | 0.64 | 0.69 | 0.74 | 0.78 | 0.82 | 09 [1.17 | 137 [ 156 [ 1.65
2000 | 042 | 0.16 | 0.2 | 023 0.26 | 037 | 045 | 052 | 0.58 | 0.64 [ 069 | 074 [ 0.78 [ 0.82 [ 09 | 1.47 [1.22 [1.33 | 148
(Hinweis): Die oben angegebenen Zahlen beinhalten keine Ausregelzeit (0,15 s bei .
Kugelumlaufspindeln und 0,2 s bei Riemenantrieben) I:l Dreiecksmethode
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Referenz

I ISA/ISPA-Serie Tabelle Zuladung-Beschleunigung

Achtung 1. Die unten stehenden Zuladungsangaben dienen nur als Referenz, die keine garantierten Werte, sondern nur Richtwert
darstellen.
2. Selbst wenn die Beschleunigung unter dem Nennwert liegt, kann die Zuladung nicht Uber die Zuladung bei Nenn-
beschleunigung hinaus erhdht werden.
3. Benutzen Sie bei einer Beschleunigung unter ihnrem Nennwert andere Modelle als die aus der ISA/ISPA-Serie.

Hl ISA /ISPA

Motor- Maximale Nenn- Zuladung bei Maximale . .
Typ leistung Zul(?(dl).mg Geschwin- beschleu- | Nennbeschleunigung § Beschleuni- ikl (Fessliaumigmg) (©)
W) 9 [dgeeit (nms) | nigung (G) (ko) 9ung @) § o.3G 0.4G 0.5G 0.6G 0.7G 0.8G 0.9G 1.0G
Horizontal 12 1.0 12 9 7 6 5 4.5 4 3.5
16 800 (<IN Rl EEEEEEEE Rt Rkl sl EEb il Rl Rl Sl c by
Vertical 3 0.7 3 25 2.3 2.1 2 - - -
SXM Horizontal 25 0.6 25 18.5 15 12 - - - -
8 400 [ T e B e R o e e e ] el
SYM Vertical 6 0.5 6 5.5 5 - - - - -
60
Horizontal 50 0.5 50 37.5 30 - - - - -
4 200 (R L I e Rttt Rt B e e e R e T EEEEE Tt EEETETE CEEEFPT
Vertical 14 0.3 12 - - - - - - -
8 400 0.3 Vertical 6 0.3 6 55 5 - - - - -
SZM
4 200 0.15 Vertical 14 0.3 12 - - - - - - -
Horizontal 20 1.0 20 15 12 10 8.5 75 6.5 6
20 1000 (I CE Rt EEEEEEEE Rl Rl sl CEEEEE bl Rl S ] ey i
Vertical 35 0.8 35 3.2 2.9 2.7 2.4 2 - -
MXM Horizontal 40 0.6 40 30 24 20 - - - -
10 500 0.3 sttt i aiatel iiaitetuiniel fafiiefuiaiuiel nialetebuiuinl nfateleiuiail Aefaleiiatielh aleialteietid Sheieiieialtedied el Ittt
MYM 100 Vertical 9 0.5 9 7.6 7 - - = = -
Horizontal 80 0.5 80 60 45 - - - - -
5 250 [ I R et R e e e e B e S
Vertical 19 0.3 15 - - - - - - -
10 500 0.3 Vertical 9 0.5 9 7.6 7 - - - - -
MZM
5 250 0.15 Vertical 19 0.3 15 - - - - - - -
Horizontal 25 1.0 25 20 17 15 13.5 12 1 10
30 1500 (<IN CE LR EEEEEEEE Rt R st CEb il Rl Rl d el el
Vertical 6 1.0 6 4.7 4.3 3.9 3.6 3.4 3.1 2
MXM Horizontal 40 1.0 40 30 24 20 17 15 13.5 12
20 1000 (I Rl EEEEEEEE Rl Rkl st EEEEEE Rl Rl Sl ch by i
MYM Vertical 9 0.8 9 7.6 7 6.5 6 5 - -
200 Horizontal 80 0.6 80 60 48.5 40 - - - -
10 500 (I CE LR EEEEEEEE Rl Rl s bbbl EEEEEEEE Rl Rl Sl c by i
Vertical 19 0.5 19 16.3 15 - - - - -
MzZM 10 500 0.3 Vertical 19 0.5 19 16.3 15 - - - - -
30 1500 0.3 Horizontal 25 0.3 25 - - - - - - -
MXMX
20 1000 0.3 Horizontal 40 0.3 40 - - - - - - -
Horizontal 40 1.0 40 30 24 20 17 15 135 12
20 1000 (O N et EEELEEEE EEEhbbil R sl EEE RS Rl Rl d ] ey i
LXM Vertical 9 0.8 9 6.6 6 55 5 4 - -
Horizontal 80 0.6 80 60 48.5 40 - - - -
LYM 200 1 0 500 0 3 ----------------------------------------------------------------------------------
Vertical 19 0.5 19 15.3 14 - - - - -
LZM 10 500 0.3 Vertical 19 0.5 19 15.3 14 - - - - -
Horizontal 40 1.0 40 30 25 22 20 18 16.5 15
40 2000 [0 I ettt Reledoleiaiel ifaiatuiaid fafafelufadeied iinfulainiui ifialeleteieied Auieiafnfuieinlh Safeielefefeied diffiiuiiniel eieielalieieie iiieiiiieied
LXM Vertical 9 1.0 9 6.6 6 5.5 5 4.6 43 4
LYM 400 Horizontal 80 1.0 80 60.5 48.5 40.5 345 30 27 24
20 1000 (I CE Rl EEEEEEEE Rl REbbiil sl EELEEEE Rl bl S ] ey e
Vertical 19 0.8 19 15.3 14.1 13.1 12.2 10 - -
LZM 10 500 0.3 Vertical 39 0.5 39 32.6 28 - - - - -
200 20 1000 0.3 Horizontal 40 0.3 40 - - - - - - -
LXMX 40 2000 0.3 Horizontal 40 0.3 40 - - - - - - -
400
20 1000 0.3 Horizontal 80 0.3 80 - - - - - - -
200 20 1000 0.3 Horizontal 40 0.3 40 - - - - - - -
LXUWX 40 2000 0.3 Horizontal 40 0.3 40 - - - - - - -
400
20 1000 0.3 Horizontal 80 0.3 80 - - - - - - -
0.3 Horizontal 60 1.0 60 45 36 30 26 22 20 18
40 PN ittt flaieiaiaied Al fefelalotaiaiel fafiniefuiintiutiel el ittty Aefeleieialaie Safilefintietid tiealelielielied nieiellelintit (el
0.2 Vertical 14 1.0 10 9 8.1 7.4 6.7 6.1 5.6 5
0.3 Horizontal 120 1.0 120 91 72 60 52 45 40 36
600 20 LIV N Elaieliainid sl niiaiiaiin Rfafefutaiaiel Afaieiuiutninll Siaelefaiaiuiiel nialeledetini iiaiafeliainl Afelufafiuiedh Sftietfiuieiell Shelelieeeieied mltittttd
0.2 Vertical 29 0.8 24 22 20.3 18.8 17.4 15 - -
0.3 Horizontal 150 0.6 150 112 90 75 - - - -
WXM 10 [SJ0[O N it ity Sl fafalafiaiiaied Hafiiefeinieiiel miteiieffifieiniie infiufiefuiniiedinly Aefiefnfiedieiniieh Safiedialinfiediedidl il ittt Infitieielitieialind
0.2 Vertical 60 0.5 52 48 40 - - - - -
0.3 Horizontal 60 1.0 60 45 36 30 26 22 20 18
50 PN el el Riaieiaieiail iefafaetaieiel fafaiofiaiaied il iieieiaiaiaily iulaifiaiuiatiah Sufeliolefuiaiedl diafiatifutiatiaiied nieeledeiaie ittt
0.2 Vertical 14 1.0 10 9 8.1 7.4 6.7 6.1 5.6 5
750
0.3 Horizontal 120 1.0 120 91 72 60 52 45 40 36
25 I R EE R R EEE Rl EEEEEEE] R sy bl EE bl Rl te ] sl R
0.2 Vertical 29 0.8 24 22 20.3 18.8 17.4 15 - -
40 2000 0.3 Horizontal 60 0.3 60 - - - - - - -
600
WXMX 20 1000 0.3 Horizontal 120 0.3 120 - - - - - - -
50 2000 0.3 Horizontal 60 0.3 60 - - - - = = .
750
25 1250 0.3 Horizontal 120 0.3 120 - - - - - - -
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Ihr Partner fur lAl-Produkte,
Planung und Beratung:

I\ Schiliiter
B Automation,

Schliter

Automation und Sensorik GmbH
Postfach 20

D-79675 Schonau
Friedrichstrasse 21

D-79677 Schoénau

Tel.: 07673-91828-0

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

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

Dieser Prospekt wurde Ihnen Gberreicht durch:

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

in USA oder D





