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24 V- und 230 V-Servomotor-Achsen um
batterielosen Absolut-Enkodertyp erganzt

Baureihenmodelle

RCA

RCS2
RCS3

Vorteil Absolutwertgebender Enkoder

Beim Hochfahren keine Referenzpunktfahrt notig Kein Sensor zur Nullpunkt-Uberwachung nétig

Verkirzt die Anfahrzeit.
, Referenz-

: punkt-  mm m | Home
e ]I T r———;lj i

Vereinfacht die Verdrahtung.
AuBerdem werden sensorisch bedingte
Fehlfunktionen ausgeschlossen.

Positionsdaten bleiben bei Stromabschaltung erhalten

[ai ]

Auch nachdem die Maschine aufgrund einer

Beispiel: Die Referenzpunktfahrt einer Achse mit
300 mm-Hub bendtigt ca. 16 Sekunden.

Stromunterbrechung angehalten wurde, geht
sie mit derselben Position wieder in Betrieb.

Vorteil Batteriefreier Enkoder

Einkauf von Batterien entfllt

Ersatz oder regelméBiges Aufladen der Batterie entfallt

Senkt die Vorlauf- und Instandhaltungskosten. Senkt die erforderliche Wartungszeit.

Sichern eines Batterie-Montageplatzes entfallt Kein Alarm bei Abfall der Batteriespannung
Senkt die Ausfallzeit der Anlage.

Spart Platz auf der Steuerungs-Frontplatte.

Batterielos-Absolut spart Kosten!
1 Annahme: Einsatzdauer von 10 Jahren einer RCA-SA4C-Achse mit 100 mm-Hublange

Achs-Kosten

Beim Absolut-Enkodertyp
ist alle 3 Jahre ein Batterie-
Austausch erforderlich.

Absolut

Die Achse
entspricht preisméaBig
dem Inkremental-

Enkodertyp

Achs—Kosten

Batterielos-
Absolut

Der umweltfreundliche Batterielos-Absolut-Typ kommt ohne Batterie aus

1

Leistungsvorteile



VORTEIL Serientypen
Ausgerustet mit einer Funktion zur Motor-  feiaes
uberlast-Erkennung und Alarm-Erzeugung  Edile
Die Motortemperatur kann tber- Lastzu- Alarm ausgeldst
wacht werden, welche sich andern Der RoboCylinder wird angehalten.
kann aufgrund von ausgetrocknetem  eispiel fr verinderte Motor S'&ﬁeéfﬁn'ifjf{;‘ﬁfrgj Zl“mtRE”i(ksetze" i
SehmieretiodeBaltel Y ersch el SR e fiir Alarm (10090 e
Ein Alarm wird bei Uberschreiten des Uberlast Warnung ausgelést
vorher festgelegten TemperaturwertS Der RoboCylinder bleibt weiter in Betrieb.
ausgelost. Damit wird vor einer Fehlfunktion
oder Storfall eine Veranderung erkannt.

£ * Eingabe relativ zum Belastungshéhen-
DErIEIELECEre) 3 Parameter. AlsEingaben sind Zahlen
ermogllcht solche wie g festgelegt von 50 bis 99 % sowie von
die hier genannten £ 100 % fiir die Fehlererkennungsstufe.
i f Anormale W Fehlfunkti der Storfall
Dinge anzuzeigen. (CRiER) < i o sorile
1 Zeitpunkt flrNachschmierung Wartngsorbeiennach iem
. " . arnsignal verhindert werden.
1 Zeitpunk filr Bauteilersatz m e -
N - . Beispiel fur temperatur im Normalzustand
IZeitpunkt fiir mechaniche ~ verincere -
Neuabstimmung peratur aet
VORTEIL Serientypen
P . ACON-CB
Voll ausgestattet mit Uberwachungsfunktion s

SCON-CB

[/ Wie mit der Triggerfunktion eines Oszilloskops kénnen Kurvenverlaufe von Position und
Geschwindigkeit zu dem Zeitpunkt erfasst werden, wo sich die Signal-Bedingung andert.
/] Der Signal-Status von erreichter Position, Alarmen usw. kann ebenfalls erfasst werden.

I Uberwachungsfunktions-Fenster (Beispiel)

oy i B

R SR : = _ - I Display-Einstellung 1Trigger-Einstellung

i

T

i

1

i

|

i

|

i

i

I * Datenerfassung startet

1 = o ab dem Zeitpunkt der Ver-
— 1 . anderung der gewahlten

1

i

|

|

I

|

|

i

|

|

I

|

|

i

Parameter.
N

* Parameter zur Uberwachung
konnen ausgewahlt werden.

Start-Signal-Schaltung (CSTR)

Leistungsvorteile 2



Produktubersicht

We haben insgesamt 29 Modelltypen von Achsen mit batterielosem Absolut-Enkoder in 6 Baureihen bereitgestellt. Dabei bieten wir
auch Reinraum-Ausfiihrungen fir diverse Anwendungsmaoglichkeiten an.

Motortyp

24 V Servo-Motor

. Max. Max. Reinraum- .
Modellgruppe Modelltyp Querschnitt Geschwindigkeit Zuladung Klasse Seite
SEURy=- 5.5
8 kg (horizontal) _
| SRS 45 kg (vertikal)
RCA-SA4R . S 11
SA5C
RCA-SA5C o 1300 mm/s (horizontal) S.7
800 mmy/s (vertikal) 12 kg (horizontal)
oo g (horizonta .
SASR 4 kg (vertikal)
RCA-SA5R 52 mm 800 mm/s S.13
SA6C
RCA-SA6C s 1300 mm/s (horizontal) S.9
@ 800 mm/s (vertikal) 18 kg (horizontal) -
- 6 kg (vertikal)
RCA-SAG6R SAG6R 5.15
58 mm 800 mm/s '
ISO-Klasse 4
% 4 (IS0 14644-1)
RCACR-SA4C ‘ %O 665 mm/s Biglhorzonta) g lentzy .45
45kg (vertikal) - ys-Klasse 10/M2.5
40 mm (FED STD 209D/E)
] ISO-Klasse 4
2@° O 1300 mm/s (horizontal) 12 kg (horizontal) (150 14644-1)
eSS ere 800 mm/s (vertikal)  4kg (vertikal) UQEE,'SV;'?E}@‘;_S 500/
52 mm (FED STD 209D/E)
FZ__Z_' o ISO-Klasse 4
—@— 1300 mm/s (horizontal) 18 kg (horizontal) (IS0 14644-1)
A °Te 800 mmy/s (vertikal)  6kg (vertikal) Uéﬂg‘;ﬁ?g}@% S
58 mm (FED STD 209D/E)
MUSIT Y 230 V Servo-Motor
. Max. Max. Reinraum- .
Modellgruppe Modelltyp Querschnitt Geschwindigkeit  Zuladung Klasse Seite
. SA4C
RCS2-SA4C 1060 mm/s S.17
% 8 kg (horizontal) _
‘ 45 kg (vertikal)
) | SA4R
RCS2-SA4R . o 5.25
SA5C
RCS2-SA5C 1300 mm/s (horizontal) S.19
800 mm/s (vertikal) )
ﬁ,‘?\éﬁ‘f”, 12 kg (horizontal) -
0o 4kg (vertikal)
_ SA5R
RCS2-SA5R AT 800 /s S.27

3 Produktiibersicht



Modellgruppe

Modelltyp

RCS2-SA6C

RCS2-SA6R

RCS2-SA7C

RCS2-SA7R

RCS3-SA8C

RCS3-SA8R

RCS3-558C

RCS3-SS8R

RCS2-RA5C

RCS2-RA5R

RCS2CR-SA4C

RCS2CR-SA5C

RCS2CR-SA6C

RCS2CR-SA7C

RCS3CR-SA8C

RCS3CR-SS8C

Querschnitt

LT

58 mm

LB 0O

°a° 10

[©)
H A

Max.
Geschwindigkeit

SA6C
1300 mm/s (horizontal)
800 mm/s (vertikal)

SA6R
800 mm/s

SA7C
1200 mm/s (horizontal)

SA7R
800 mm/s

1800 mm/s

1800 mm/s

800 mm/s

665 mm/s

1300 mm/s (horizontal)
800 mm/s (vertikal)

1300 mm/s (horizontal)
800 mm/s (vertikal)

800 mm/s

1800 mm/s

1800 mm/s

Max.
Zuladung

18 kg (horizontal)
6 kg (vertikal)

40kg (horizontal)
12 kg (vertikal)

80kg (horizontal)
16 kg (vertikal)

80kg (horizontal)
16 kg (vertikal)

RA5C
60 kg (horizontal)
18 kg (vertikal)
RA5R
50kg (horizontal)
11.5kg (vertikal)

8 kg (horizontal)
4.5 kg (vertikal)

12 kg (horizontal)
4 kg (vertikal)

18 kg (horizontal)
6 kg (vertikal)

40kg (horizontal)
12 kg (vertikal)

80kg (horizontal)
16 kg (vertikal)

80kg (horizontal)
16 kg (vertikal)

Reinraum-

klasse seite
S. 21
S.29
S.23
S.31
S.37
S. 41
S.39
S.43
S.33
S.35
1SO-Klasse 4
(1SO 14644-1)
Aquivalent zu S.51
US-Klasse 10/M2.5
(FED STD 209D/E)
ISO-Klasse 4
(1SO 14644-1)
Aquivalent zu S.53
US-Klasse 10/M2.5
(FED STD 209D/E)
ISO-Klasse 4
(ISO 14644-1)
Aquivalent zu S.55
US-Klasse 10/M2.5
(FED STD 209D/E)
ISO-Klasse 4
(IS0 14644-1)
Aquivalent zu S.57
US-Klasse 10/M2.5
(FED STD 209D/E)
ISO-Klasse 4
(1SO 14644-1)
Aquivalent zu S.59
US-Klasse 10/M2.5
(FED STD 209D/E)
ISO-Klasse 4
(ISO 14644-1)
Aquivalent zu S.61
US-Klasse 10/M2.5
(FED STD 209D/E)

Produktibersicht 4



RCA RoboCylinder

R ( A - S A 4 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
24-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

| =
Modh  RCA —SA4C - [ ] - 20 - [ ] -[J-[]-[]-[]
ZI - . _ Enkoder- _ . _ __ Passende __ Kabel- __ .

o — Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen

WA: Batterielos- 20: Servo- 10:10mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere

Absolut motor 20 W 5:5mm 1 P:1m Optionen siehe
2.5:25mm 400: 400 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:Sm- .
50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lénge
ROO: Roboterkabel

[RoHS] Boost-Option Energiespar-Option
- (AuBer bei Steigung 2,5 mm)

=

) — y

An Decke

* Modellabhingig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer
Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist),
bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1G.

(Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleuni-
gungswerten.)

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung (2) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation

HSteigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- |Steigung|__Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub 50~400
leistung w)|  (mm) | Horizontal kg) | Vertikal (kg) |Léngskraft (v)| — (mm) Steigung {50 mm-Schritte)
RCA-SA4C-[d]-20-10- [@]- B} [@] - 10 4 1 196 10 665
50~400
RCA-SA4C-[1]-20-5- (@) - (B} [@) - 20 5 6 25 | 302 | 20-499 5 330
Schritten)
RCA-SA4C-[@)-20-2.5-[2]- B} [@) - 25 8 45 784 25 165
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellange Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerolit C10
P (1 m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M(5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 6,9 Nem, Mb: 9,9 Nem, Mc: 17,0 Nem
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 3,29 N-m, Mb: 4,71 N-m, Mc: 8,07 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1m) ~ RO3 3m) - Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 120 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4m) ~ RO5 (5 m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m) ~ R15(15m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 fur Ersatzkabel.

—— T A

Name Code Seite
Bremse B Fiir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Montageful FT Einzelheiten RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Boost-Funktion HA 2uden
Home-Sensor LS Optionen siehe
Energiespar-Funktion LA RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog
Schlittenroller-Spezifikation SR ’
Schlittenabstandshalter SS

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht fir ein Modell mit Steigung 2,5 gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewéhlt werden.

5 RCA-SA4C



RCA RoboCylinder

konnen

CAD-Zeichnungen iiber

e herunterladen. WWW.€U

cylinder.de

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73).

*2 Der Schlitten féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

4-@3.6

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern

an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen

verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
Gerdusche erzeugt. Wenn die Montagelcher an der Oberseite des

Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm

oder weniger.

@6.5 Flachsenkung, Tiefe 3.7
*,
(zur Montage der Achse) *4 2-@3H7, Tiefe 5 4-M3, Tiefe 7
. A g% — o Kabelverbindungs-
Justier- @8 Loch N —se—se—s ey NE% e sepre——o o — 11t stecker *1
Schiitz ~3 [©) =
10.2 1. M 1. ‘ 240
! Endflache des Endfléache des Rahmens
Detailansicht des Justierschlitzes Rahmens
zur Einstellung der Schlittenposition
Endflache des Rahmens Sicherstellung 100
L | oder mehr
g a Batterielos-Absolut-Spezifikation 137.2
3255 ggfssl% merfenl 23 Hub 70 12,&/ (177.2 bei Typen mit Bremse)
15 Ma-Moment *3 3 13
[ M% Nse Home/| NME *2
m
2]
[} <
£ j o = :
= E=
A ) o S - —— ——— = :
=N | I g
Zl o
1R A e E — = | 2
A/ 37 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 46
3| |Achsbreite: 40| | 3
Endflche des 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
Rahmens 18 R UX100” (Hub auRer 50) 50 11
o & <+
“ Yy ——— —_— — -
‘ %
L
Referenz-, LjﬂL g é 7
flache 40 FoL = N
@ ! m-M3, Tiefe 5 P (3 Bohrung/Langloch) 2-@3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Detailansicht A

N (@3 Bohrungen)

Detailansicht %
(Montageloch und Referenzflache) des Langlochs vom Rahmenboden

BAbmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400

n [Batterielos-| OhneBremse| 293 | 343 [ 393 | 443 | 493 [ 543 [ 503 | 643
| Absolut [WitBremse | 333 | 383 | 433 | 483 | 533 | 583 | 633 | e83
M 122 | 172 | 222 [ 272 | 322 [ 372 | 422 | am2

N 50 | 100 | 100 | 200 [ 200 | 300 | 300 | 400

P 35 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

U - 1 1 2 2 3 3 4

m 4 6 6 8 8 10

Gewicht (kg) 07 | 08 | 09 1 11 12 [ 13 | 14

RCA-SA4C



RCA RoboCylinder

RCA-SAS5C

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
24-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

| b
Modeh  RCA —SASC - [ ] - 20 - [ ] -[J-[]-[]-[]
= . _ Enkoder- _ . _ __ Passende _ Kabel- _ .
e — Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 20:20 mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen siehe
6:6 mm 500: 500 mm S:3m Tabelle unten.
) (Angabe in M:5m
3:3mm 50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lainge
ROO: Roboterkabel

CI|| Vertikal =
| =H
w

] An Decke

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Energiespar-Option

(AuBer bei Steigung 3 mm)

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer
Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist),
bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,8 G.

(Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungs-
werten.)

Bitte

beachten

(3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigkeit

el Ieis'f:r:;r;w) e Horix;:{ér Ia\;jelrjt?kgal W Lamrrksraanf:?m AE SteigungHUb e o
RCA-SA5C-[@-20-20- - [B)- [@) - 20 2 05 107 20 o o
RCA-SA5C-[1]-20-12-[2)- B} [@] - [3) 12 4 1 167 | oo 12 800 760
RCA-SA5C-[@)-20-6-[2] - - * 6 8 2 33 | S 6 400 380
RCA-SA5C-[1]-20-3-21- @+ [@ - [E)] 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Kabelldnge

Die Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung
Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [£0.03 mm]
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 18,6 Nem, Mb: 26,6 Nem, Mc: 47,5 Nem

Speziallangen X11 (11 m) ~ X15(15m)

Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 5,81 Nem, Mb: 8,3 Nom, Mc: 14,8 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1(1m) ~ RO3 (3m)
R04 (4 m) ~ RO5 (5m)
R0O6 (6 m) ~ R10(10m)
R11(11m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Roboterkabel

* Siehe Seite 73 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
MontagefuB FT Einzelheiten
Boost-Funktion HA zu den
Home-Sensor HS Optionen siehe
Energiespar-Funktion LA RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog
Schlittenroller-Spezifikation SR )

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 3 gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewdhlt werden.

7 RCA-SA5C

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(*1) Der Wert in [ ] gilt bei Steigung 20.

(*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

o IS

Fir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCA RoboCylinder

onnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73).

*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern
an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
Gerdusche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der Oberseite des
Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm
oder weniger.

€
%5 40
4-94.5 <3 30
@8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 & g 192002
(zur Montage der Achse) *4 o8 Z| 2:04H7Tiefe6 "E’ 4-M4 Tiefe 9
e =2

B e e N 0 | A fabeerindungs-
) | ©
@©® [ BREE P
T f
1 10.2! ‘J 4.iL M JM.S,‘ R ‘._(_J_.Z“O ‘
Detailansicht des Justierschlitzes Endflache Endfliche des Rahmens
zur Einstellung der Schlittenposition des Rahmens
Sicherstellung 100
L oder mehr
48 Batterielos-Absolut-Spezifikation 114.2
32 Oxiil‘;ﬁef{]errenz— 237 Hub 94 13.5i (154.2 bei Typen mit Bremse)
20 la-Moment *3 4
Y e WY1 Home/| NME*2
5 PN — =F .
o f i ® T © 2
5 ‘ b
2 2 _ £
; £
E 2
E o(@De_ ] 2
A 0 T © &)
A ; 50 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 52
" Achsbreite:52 |
Endfléche des 50 (Hub 50) Endfléche des Rahmens
Rahmens \‘ 14.5 R Ux100P (Hub auBer 50) 50 14.5 ‘
% s (05
g O
- oo By o)
eferenz- < T ©
flache é
Detailansicht A Detailansicht
(Montageloch und Referenzflache) ~ des Langlochs m-M4 Tiefe 7 P (@4 Bohrung/Langloch) \2-E4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)
vom Rahmenboden
lAbmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L el ! OhneBremse| 295.4 | 3454 | 3954 | 4454 | 4954 | 5454 | 5954 | 6454 | 6954 | 7454
Absolut | MitBremse | 335.4 | 3854 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 6854 | 7354 | 7854
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 13 14 15 16 17 18 19 2 21 22

RCA-SA5C




RCA RoboCylinder

R ( A - S A 6 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
24-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

| b
Modh  RCA —SA6C - [ ] - 30 - [ ] - [J-[]-[]-[]
= . _ Enkoder- _ . _ __ Passende _ Kabel- _ .
e — Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos- 30: Servo- 20:20 mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 30 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen siehe
6:6 mm 600: 600 mm S:3m Tabelle unten.
: (Angabe in M:5m .
3:3mm 50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lainge
ROO: Roboterkabel

Energiespar-Option

(AuBer bei Steigung 3 mm)

mn
m

I

[ ) R

U] Vertikal =0

1=z
w

] An Decke

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fiir den gewtinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer
Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist),
bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1G.

(Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungs-

Bitte
beachten

werten.)
*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung (3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- | Steigung Max. Zuladung Wirksame Hub Hub |50~450| 500 550 600
leistung W)|  (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (ko) | Langskraft(\)| ~ (mm) Steigung (s0mmSchritte)| ~ (mm) (mm) (mm)
1300 1160 990
RCA-SA6C-[@]-30-20- ) - B)- [@ - 20 3 05 158 20 800> <8005 | <800>
RCA-SA6C-[@]-30-12-[2)]- [B)-[@) - 12 6 15 42 | 12 800 | 760 | 640 | 540
30 -
(in 50 mm-
RCA-SA6C-[@)]-30-6- 2] - - 6 12 3 484 | schritten) 6 400 | 380 | 320 | 270
RCA-SA6C-[@]-30-3- [ -[B} [@ - [&)] 3 18 6 96.8 3 200 | 190 | 160 | 135
Erklédrung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen Die Werte in <> gelten bei Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode i Bezeichnung i Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
P(im) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [+0.03 mm]
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 38,3 Nem, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 11,6 Nem, Mb: 16,6 N-m, Mc: 24,6 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) « Referenz fiir die zuléssige Auskragung / max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5m) (*1) Der Wert in [ ] gilt bei Steigung 20 mm.
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
* Siehe Seite 73 fiir Ersatzkabel.

L
e e e v %
Name Code Seite L
Bremse B

Vontagerun B Fir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
ontagetu® Einzelheiten RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Boost-Funktion HA zuden

biloimiess o= 0 . LS Optionen siehe

Energiespar-Funktion LA RoboCylinder-

Umgekehrte Referenzposition| NM Gesamtkatalog

Schlittenroller-Spezifikation SR )

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewdhlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 3 gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewdhlt werden.

9 RCA-SAGC



RCA RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen. www'eu'rObocy der.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73).
CA'ID *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

(Toleranz Passloch-

g 60
=4
£ 50
_2§| 2@5H7Tiefe6 ’.% 4-M5 Tiefe 9
nE= 2
® S
@) @) Kabelverbindungs-
- P s e stecker *1
@ ®
‘ ® i = c -
Detailansicht des Justierschlitzes 240
zur Einstellung der Schlittenposition
Offset-Referenz- Endflédche des Rahmens S'Chggérek:r?ﬂ 0o
position fiir L ]
5 Ma-Moment *3 Batterielos-Absolut-Spezifikation 124.2
— N .
39 237 Hub 115 185, (164.2 bei Typen mit Bremse)
3, I
= ME 7/ NSE Home iMEiz
- = —
i = [ I -
v @ ‘ By
2 o
g} o E
T T g - - -
&9 5
= ! L] o0De ) 2
A W O - ® i)
A 56 \L Unterseite des Rahmens Motorbreite: 58
Achsbreite: 58|
Endfliche des Rahmens Endfléche des Rahmens
10.2‘ _‘5. 8 Ux100P a8

4

©
o = _—_——————— .
ER 7® ®
feer : f}\ 0%
M€ Detailansicht A Detailansicht

(Montageloch und des Langlochs
Referenzfliche) P (@4 Bohrung/Langloch)
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Bohrungen)
vom Rahmenboden

e 5 vom Rahmenboden \m-M5 Tiefe 8

B Abmessungen und Gewicht pro Hub  *mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 03 kg

Hub. 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
. [ [ OhneBremse| 3314 [ 3814 | 4314 | 4814 [ 5314 [ 5814 | 6314 | 6814 [ 7314 | 7814 | 8314 [ 8814
| Absolut [ MitBremse | 371.4 [ 4214 | 4714 | 5214 [ 5714 | 6214 | 671.4 | 7214 [ 7714 [ 8214 | 8714 | 9214
N 81 131 | 181 | 231 [ 281 [ 331 | 381 | 431 [ 481 [ 531 | 581 | 631

P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18

Gewicht (kg) 14 | 16 | 18 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 | 34 | 36

RCA-SAGC



RCA RoboCylinder

R ( A - S A 4 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

| E
's""):‘:ier:'ka RCA — SA4R - - 20 - 1 -[CJ-017J-0»01-1L»1%4
e Baureihe — Typ = Enlt(}?:er- — Motortyp — Steigung — Hub = SPtaeijseerr:ﬁ\eg = 'I('a'ar?gl- —  Optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 10: 10 mm 50: 50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 5:5mm 1 P:1m Optionen siehe
2.5:25mm 400: 400 mm '\2: 3m Tabelle unten.

(Angabe in :5m * Die Seitmotorlage

50 mm- Schritten) XOOk: Spezif. Lange M1 oder ,,MR”gist

ROD: Roboterkabel  jmmer anzugeben.

ce

Horizontal
—

| | An Decke

* Modellabhingig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

g

Vertikal

Die Abb. oben zeigt den links
montierten Motortyp (ML).

(1) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn

Bitte die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung beachten (2) Fur Welt?re Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation
HSteigung und Zuladung EHub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- |Steigung|__Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub 50~400
leistung w)|  (mm) | Horizontal kg) | Vertikal (kg) |Langskraft (V)| (mm) Steigung (50 mm-Schritte)
RCA-SA4R-[@]-20-10- @ - B} [@ - & 10 4 1 196 10 665
50~400
RCA-SA4R-[@]-20-5- [2]- [B} [@) - 20 5 6 25 392 | o 5 330
Schritten)
RCA-SA4R-[@-20-2.5-[2)- B} [@) - 25 8 45 784 25 165
Erkldrung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 28 mm, gerollt C10
P (1 m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 6,9 Nem, Mb: 9,9 Nem, Mc: 17,0 N-m
Spezialldngen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 3,29 N.m, Mb: 4,71 Nm, Mc: 8,07 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1m) ~ RO3 3 m) - Referenz fiir die zulssige Auskragung / max. 120 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
GHIU (@1 ) = G5 (@5 ) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 fur Ersatzkabel.

e 7 37 5 S

Name Seite
Bremse B Fur weitere Einzelheiten bezuglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Home-Sensor HS Einzelheiten RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Energiespar-Funktion LA zuden
Umgekehrte Referenzposition NM Optionen siehe
Abgewinkelter Motor links (Standard)| ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR
Schlittenabstandshalter SS

1 1 RCA-SA4R



RCA RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen C
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

L
23 Hub 53.7
o ‘:f_h - 3.
Schlittenhche:40 | M:7E tSE o
32 -03.6
Unterseite des A 225 26.5 Flachsenkung,
Rahmens : Tiefe 3.7 (zur Montage
rl g1p UErAchse)td 2-@3H7, Tiefe 5 iefle 7
g i ] N ‘ ‘ j}
5} > B 53
3 @) w0 Ol &2
% ® %) 7}[1\13 R ——— 4,,*4:%*,*,*,,
5 £5]
g 1 e § € ;
Ly o =
3 14} i Offset-Referenzposition
@‘ @) _fir Ma-Moment *3
©| ‘r \ Kabelverbindungs-
N 1—- 18 —T stecker*l Aol —_--t——-1-
LJ© ) D_Jj:)
‘ Endflache des Rahmens | Endflache des Rahmens
Justi hiit 10.2 1. 11.8 53.9|
ustierscilz ‘ 98 (137 bei Typen mit Bremse) 23
T00 oder mehr =
|
Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition
Referenz- 3.2 = 1 ! 1
Flache ES
So| 2
|
SIS *é
|
Detailansicht A Detailansicht  Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
(Montageloch und Referenzfiache) ~ des Langlochs (1.8 R UX100P (Hub auRer 50) 50
‘@ ha -0 r
25 ]
4 1N

|

2-@3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

m-M3, Tiefe 5 /

Langloch, Tiefe 5
vom Rahmenboden

P (@3 Bohrung/Langloch)
N (@3 Bohrungen)

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73).

BAbmessungen und Gewicht pro Hub

93

44},444444%444

*Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,3 kg

*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Hub 50 700 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt L 209.7 | 259.7 | 309.7 | 359.7 | 409.7 | 459.7 | 509.7 | 559.7
*3 Referenzpunkt flir Momentberechnung Ma. M 1222 17z 22 272 S22 572 (22 £72)
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageléchern N 50 100 100 200 200 300 300 400
an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen P 35 85 85 185 185 285 285 385
verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder R 2 2 72 2 72 2 72 2
Gerdusche erzeugt. Wenn die Montagel6cher an der Oberseite des U = 7 7 > > 3 3 2
Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm
oder weniger. i 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) | 0.8 0.9 1.0 1.1 1.2 13 14 1.5

12
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RCA RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,

24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

] -
Modsh  RCA -~SASR - [ ] - 20 - ] -[J-[C]-CJ-[]
= f Enk - 8 P Kabel- 4
tionen s = L Motortyp — Steigung —  Hub  — fameme —  [EEC —  optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 12:12 mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 6:6mm 1 P:1m Optionen siche
3:3mm 500: 500 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabein M:5m * Die Seitmotorlage
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Lange ML” oder ,,MR“gist
ROO: Roboterkabel  {imer anzugeben.

Energiespar-Option

Vertikal

| | An Decke

Modellabhiangig kann es
einige Einschrinkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu

bei Kontaktaufnahme

¥

{1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewlinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Fir weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Die Abb. oben zeigt den links

montierten Motortyp (ML). Bitie

beachten

* In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition {sieche Maf3zeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation
W Steigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigkeit

Modell Motor- | Steigung| _ Max. Zuladung | Wiksame | Hub Hub 50~450 500

leistung (W) (mm) | Horizontal )| Vertikal (kg) [Langskraft (\y| ~ (mm) Steigung (50 mm-Schritte) {rmm)

RCA-SA5R-[@M -20-12-[@) - [B)- [@ - 12 4 1 167 12 800 760

RCA-SAS5R-[@ -20-6- [ - B} [@] - 20 6 8 2 333 | 0-500 6 400 380
Schritten)

RCA-SA5R-[@M-20-3- [ - B [@ - [&] 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklirung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

(Einheit: mm/s)

Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 18,6 Nem, Mb: 26,6 Nem, Mc: 47,5 N-m

Speziallangen

X11 (11 m) ~ X15 (15m)

Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 5,81 Nem, Mb: 8,3 N-m, Mc: 14,8 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1(1m) ~ RO3 (3m)

RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel

R0O6 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11 (11 m) ~ R15(15m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
Home-Sensor HS Einzelheiten
| Energiespar-Funktion LA 2uden
Umgekehrte Referenzposition NM Optionen siehe
Abgewinkelter Motor links (Standard ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR

1 3 RCA-SA5R

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

L
Ma Mb Mc Ma [ %
% / % L
Fiir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCA RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de
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O Kabelverbindungs-
3 © — stecker *1 e Al [
@
1% . il b
M 10.2 14.5 M 14.5 34.7
Unterseite des Rahmens i Batterielos-Absolut-Spezifikation 107 Endfliche des Rghmens
1100 oder mehr| (147 bei Typen mit Bremse)
t

Justierschlitz

= Tz=]
| ———— == I
|
Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition |
T —
Referenz- |5,
flache o
5
3ol 5, Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endfliche des Rahmens
=~ é 14.5, R Ux100P (Hub auBer 50) 50 14.5,

Detailansicht
des Langlochs

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzflache)

26

arare

- |4

m-M4 Tiefe 7
Langloch, Tiefe 5

P (@4 Bohrung/Langloch)

N (@4 Bohrungen)

vom Rahmenboden

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73).
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagel6chern
an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
Gerdusche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der Oberseite des
Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm
oder weniger.

2-@4H7 Tiefe 5 vom Rahmenboden

112

n Abmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
L 215.9 | 265.9 | 3159 [ 365.9 | 4159 | 4659 [ 5159 [ 565.9 | 6159 | 6659
M 142 | 192 [ 242 | 202 | 342 | 302 [ 442 [ 492 | 542 | 592
N 50 [ 100 [ 100 | 200 | 200 [ 300 [ 300 | 400 [ 400 [ 500
P 35 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 [ 385 | 385 | 485
R 42 42 92 42 22 42 92 42 92 42
U = 1 1 2 2 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 1.5 16 | 17 | 18 | 19 | 20 | 21 22 | 23 | 24

RCA-SA5R



RCA RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,

24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

u -
Moddl  RCA -~ SA6R - [ ] - 30 - [J - [J -] -] - [
= N Enk - 8 P Kabel- 4
tionen s = L Motortyp — Steigung —  Hub  — fameme —  [EEC —  optionen
WA: Batterielos- 30: Servo- 12:12 mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut maotor 30 W 6:6mm 1 P:1m Optionen siche
3:3mm 600: 600 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabein M:5m * Die Seitmotorlage
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Lange ML” oder ,,MR“gist
ROO: Roboterkabel  {imer anzugeben.

Energiespar-Option

E
Vertikal

| | An Decke

Modellabhiangig kann es
einige Einschrinkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu

bei Kontaktaufnahme

¥

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit flir den gewiinschten Hub.

{2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Die Abb. oben zeigt den links

montierten Motortyp (ML). Bitie

beachten

* In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition {sieche Maf3zeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

W Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit

Modell Motor- | Steigung|  Max. Zuladung Wirksame Hub Hub | 50~450| 500 550 600

leistung (W) (mm) | Horizontal )| Vertikal (kg) [Langskraft )| (mm) Steigung Gomm-Schrtts)| ) {rnm) {rnm)

RCA-SA6R-[DI-30-12-[F) - @) [@ - 12 6 15 242 12 800 | 760 | 640 | 540

RCA-SA6R- [T -30-6-[3]- G} [@ - 30 6 12 3 484 | 207600 6 400 | 380 | 320 | 270
Schritten)

RCA-SA6R-[1)-30-3- [ - B} [@ - [&) 3 18 6 9.8 3 200 | 190 | 160 | 135

Erklirung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

{Einheit: mm/s)

Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 38,3 Nem, Mb: 54,7 Nem, Mc: 81,0 N-om

Speziallangen

X11 (11 m) ~ X15 (15m)

Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 11,6 Nem, Mb: 16,6 Nem, Mc: 24,6 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1(1m) ~ RO3 (3m)

RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel

R0O6 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11 (11 m) ~ R15(15m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
Home-Sensor HS Einzelheiten
| Energiespar-Funktion LA 2uden
Umgekehrte Referenzposition NM Optionen siehe
Abgewinkelter Motor links (Standard ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR

1 5 RCA-SAGR

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

L
Ma Mb Mc Ma [ %
% / % L
Fiir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.




RCA RoboCylinder

www.eu.robocylinder.de
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50 100 odermehr| (157 bei Typen mit Bremse) 23
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0| | < -
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Detailansicht A Detailansicht o
(Montageloch und desLanglochs Detailansicht
Referenzfliche) des Justierschlitzes
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Schlittenposition
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Langloch, Tiefe 5 P (@4 Bohrung/Langloch)
vom Rahmenboden N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Bohrungen)
\ 3-@4H7 Tiefe 5 vom Rahmenboden \ m-M5 Tiefe 8
*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe 5. 73). B Abmessungen und Gewicht pro Hub  *mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt. Hub 20 100 150 200 250 200 350 400 450, =00 550 600
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt L 2414 | 2914 | 3414 | 3914 | 4414 [ 4914 | 5414 | 5014 | 6414 | 6914 | 7414 | 7914
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma. N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
R 81 31 81 31 81 31 81 Bl 81 Bil 81 31
U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 17 19 21 23 25 2.7 29 3.1 33 35 37 39

RCA-SAGR



RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA4C

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

Model-  RCS2 - SA4C - [ ] - 20 -
sPeZIﬁka- Baureihe — Typ Enkoder-  __ Motortyp —
tionen typ
WA: Batterielos-  20: Servo-
Absolut motor 20 W

L1 - [

Steigung — Hub
16: 16 mm 50:50 mm
10: 10 mm 2
5:5mm 400:400 mm
25:2.5mm (Angabe in

50 mm- Schritten)

Passende Kabel- .
Steuerung lénge Optionen
T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
P:1m Optionen siehe
S:3m Tabelle unten.
M:5m

XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

CE olis

* CE-Konformitat als Standard-Option.

. An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A" einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (sieche MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Boost-Option

(AuBer bei Steigung 2,5 mm)

beachten

Bitte
gungswerten.)

(1) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist), bei Boost-Betrieb
auf einer Beschleunigung von 1G.

(Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleuni-

(2) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation

HESteigung und Zuladung

HHub und max. Geschwindigkeit

— gt o kot [waigiato] b | | s sommm S
RCS2-SA4C-[@)]-20-16-[2) - - 16 25 06 12.25 16 1060
RCS2-SA4C-[1]-20-10-[@)- B} [@) - 10 4 1 196 | oo 10 665
RCS2-SA4C- [ -20-5- [2) - - ” 5 6 25 | 302 | Sohien 5 330
RCS2-SA4C-[@)-20-2.5-[2)- [B} [@) - 25 8 45 | 784 25 165

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Kabelldnge

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

* Siehe Seite 84 fur Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
= = Einzelheiten
Montagefull FT 2uden
Boost-Funktion HA Optionen siehe
Home-Sensor _ HS RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR
Schlittenabstandshalter SS

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewdhlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 2,5 gewahlt werden.

1 7 RCS2-SA4C

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 28 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zuldss. statisches Lastmoment| Ma: 6,9 Nem, Mb: 9,9 Nem, Mc: 17,0 N-m
Speziallangen X11(11m) ~ X15(15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 3,29 N-m, Mb: 4,71 Nm, Mc: 8,07 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3m) « Referenz fiir die zulassige Auskragung / max. 120 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4m) ~ RO5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m) ~ R15 (15m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

P ae

Fur weitere Einzelheiten beztglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen, WWW. u'rObocy nder.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84). *4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldchern
CAD,  *2 DersSchlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
H Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt Geréusche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der Oberseite des

Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma. oder weniger

4-23.6 32
@6.5 Flachsenkung, Tiefe 3.7 ZD‘EZ
*
(zur Montage der Achse) *4 2-@3H7, Tiefe 5 [———1;% 4-M3, Tiefe 7
- N\
= o
= g’rg“ < = Kabelverbindungs:
o )| ol £ (% verbindungs-
Justier- 28 Loch N T T T NI%@ e T ———- — 11 EHE stecker *1
Schiitz ,‘ = = © - /
10.2 1 M 1. ‘ 240
. Endflache des Endflache des Rahmens
Detailansicht des Justierschlitzes Rahmens
zur Einstellung der Schlittenposition
Endfléche des Rahmens Sicherstellung 100
L / oder mehr
. a Batterielos-Absolut-Spezifikation 137.2
385 Eg‘;fi‘oﬁ?ge,’e"z 23 Hub 70 12.&/ (177.2 bei Typen mit Bremse)
15 Ma-Moment *3 3 3 T
N ME] NsE Home/| \ME *2
A\
g PN | S g
S D ! 2
sl r
P D kI - ————— R - g
23 v g
< |
ﬁ N T ! 5 - =
A 37 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 46
Achsbreite: 40| | 3
Endfléche des 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
Rahmens \11.8_ R UX100" (Hub auRer 50) 50 18/
—

4
S
Referenz- 3
flache oL — Ny
™ | m-M3, Tlefe 5 P (@3 Bohrung/Langloch) 2-@3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Detailansicht A Detailansicht Langloch, Tiefe 5 N (@3 Bohrungen)
(Montageloch und Referenzfléche) des Langlochs w

HAbmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400

el !Ohne Bremse | 293 343 393 443 493 543 593 643

Absolut [ MitBremse | 333 | 383 | 433 | 483 | 533 | 583 | 633 | 683

M 122 172 222 272 322 372 422 472
N 50 100 100 200 200 300 300 400
P 35 85 85 185 185 285 285 385
R 22 22 72 22 72 22 72 22
U = 1 1 2 2 3 3 4
m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) 0.7 0.8 0.9 1 1.1 12 13 14

RCS2-SA4C 1



RCSZ RoboCylinder

R ( S 2 - S A 5 < RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

| b
Modell  RCS2-SASC - [ ] - 20 - [ ] -[J-LC]-[J]-[J
= . _ Enkoder- _ . _ __ Passende _ Kabel- _ .
e — Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 20:20 mm 50:50 mm T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen siehe
6:6 mm 500: 500 mm S:3m Tabelle unten.
: (Angabe in M:5m
3:3mm 50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lainge
ROO: Roboterkabel

* CE-Konformitét als Standard-Option. (AuBer bei Steigung 3 mm)
i3 |
= - 3
— s -}I
M I § = !h -
N An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer

Bitte Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist),
beachten bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,8 G.
(Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungs-
werten.)
*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung (3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- | Steigung Max. Zuladung Wirksame Hub Hub 50~450 500
leistung (W) | (mm) | Horizontal kg) | Vertikal (kg) | Langskraft ()| (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (mm)
1300 1300
RCS2-SA5C-[@)-20-20-[2) - B} [@) - 20 2 05 107 20 800> 800>
RCS2-SA5C-[@)]-20-12- 2] - [B)}- [@)] - [ 12 4 1 167 | oo 12 800 760
20 >
(in 50 mm-
RCS2-SA5C-[@)-20-6-[2) - - 6 8 2 333 | Schriten) 6 400 380
RCS2-SA5C-[1]-20-3-21- @} [@ - [E)] 3 12 4 65.7 3 200 190
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellinge Optionen Die Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
i Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 18,6 Nem, Mb: 26,6 N-m, Mc: 47,5 N-m
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 5,81 Nem, Mb: 8,3 Nom, Mc: 14,8 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1(1m) ~ RO3 3 m) - Referenz fiir die zuléssige Auskragung / max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11(11m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

L

Ma Mb Mc Ma J: Mc

% / % B
Name Code Seite

Bremse B Fiir weitere Einzelheiten bezlglich Lebensdauer, zulassiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
- - . . RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Einzelheiten
Montagefull FT 2u den
Boost-Funktion HA Optionen siehe
Home-Sensor HS RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog
Schlittenroller-Spezifikation SR )

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 3 gewahlt werden.

1 9 RCS2-SA5C



RCSZ RoboCylinder

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen,. ' WWW.€U.ro cylmder.de
3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84). *4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageléchern
CAD *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
U Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt Gerdusche erzeugt. Wenn die Montagel6cher an der Oberseite des
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma. Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm

oder weniger.

£
B
=] 40
4945 <9 30
@8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 g2 X 191002
(zur Montage der Achse) *4 w2 g 2-B4H7 Tiefe 6 9 4-M4 Tiefe 9
e =2 — A

g ,7%% ,,,,,,,,, 777# ,,,,,,, R T’%” fffffffff i HHE& e

T
10.2‘ ‘14,5! M ‘14.5‘ ‘ 240, ‘

' 7 ™\ _Endfliche des Rahmens
Detailansicht des Justierschlitzes Endflédche
zur Einstellung der Schlittenposition des Rahmens

Sicherstellung 100

L oder mehr
Batterielos-Absolut-Spezifikation 114.2
Offset-Referenz- | 53 7 Hub 94 13.5,_(154.2 bei Typen mit Bremse)
position fiir * ‘
Ma-Moment *3 TL;
| ME ;SE Home/| \ME*2
T i )
5 P E— o ;
o T
£ > ‘ © 3
£ & =T - r 2
g ‘ 5
£ eC0Oe | =
4 = = 1 &
Unterseite des Rahmens Motorbreite: 52
Achsbreite: 52

Endfléche des 50 (Hub 50) Endflédche des Rahmens
Rahmens '\ ]4.! R Ux100P (Hub auBer 50) 50 4.5,
5,
~
s .
So
<+ I
Detailansicht A Detailansicht 1 )
(Montageloch und Referenzfliche)  des Langlochs m-M4 Tiefe 7
P (@4 Bohrung/Langloch) 2-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)

vom Rahmenboden

|| Abmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 | 250 | 300 | 350 [ 400 [ 450 [ 500
| ohneBremse| 295.4 | 3454 [ 395.4 [ 445.4 | 4954 | 5454 [ 5954 [ 645.4 | 6954 | 7454
Absolut [ witBremse | 3354 | 385.4 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 685.4 | 7354 | 7854

M 142 | 192 | 242 | 202 [ 342 | 302 | 442 [ 492 [ 542 | 592
N 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500
P 35 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
R 2 22 22 22 22 2 22 22 22 22
u - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12

Gewicht (kg) 13 14 | 15 16 | 17 | 18 | 19 2 21 22

RCS2-SA5C



RCSZ RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

RCS2-SA6C

| b
Model  ReS2-SA6C - [ ] - 30 - [ ] -[J-[]-C]J- [
ti':) — Baureihe — Typ Enlt(;ger- Motortyp —  Steigung — Hub = Si:ixseer':::\eg = Il(gr?ge: —  Optionen
WA: Batterielos- 30: Servo- 20:20 mm 50:50 mm T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 30 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen siehe
6:6 mm 600: 600 mm S:3m Tabelle unten.
: (Angabe in M:5m .
3:3mm 50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Linge
ROO: Roboterkabel
Boost-Option
* CE-Konformitét als Standard-Option. (AUBGI’ bei Steigung 3 mm)
orens 3
£
— ]
] An Decke "
* Modellabhingig kann es - -__ —
einige Einschrankungen -
hinsichtlich der vertikalen, p—
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu

bei Kontaktaufnahme. —

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewtinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer
Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist),
bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G.

(Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungs-
werten.)

(3) Fiir weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Bitte

beachten

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit

Modell Motor- | Steigung | Max. Zuladung | Wiksame | Hub Hub |50~450| 500 | 550 | 600
leistung W) | (mm) | Horizontal kg | Vertikal (kg) | Langskraft \)|  (mm) Steigung (S0mmschrte| — (mm) (mm) (mm)
RCS2-SA6C - []-30-20- 3] - [B}- [@) - 20 3 05 | 158 20 v B el
RCS2-SA6C-[@)]-30-12-[2)- [} [@) - " 12 6 15 12| 12 800 | 760 | 640 | 540
RCS2-SA6C - [1)]-30-6- 2] - - 6 12 3 484 | Sconen 6 400 | 380 | 320 | 270
RCS2-SA6C - [@)]-30-3-[2] - - 3 18 6 9.8 3 200 | 190 | 160 | 135

Die Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung

vp ielecliseete Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10m)

Zulass. statisches Lastmoment

Ma: 38,3 Nem, Mb: 54,7 Nem, Mc: 81,0 Nem

Speziallingen

X11(11m) ~ X15(15m)

Zulass. dynam. Lastmoment (*)

Ma: 11,6 Nem, Mb: 16,6 Nem, Mc: 24,6 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Zuléss. Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1(1m) ~ RO3 (3m)

RO4 (4 m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel

R0O6 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11(11m) ~ R15(15m)

R16 (16 m) ~ R20 20 m)

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
= i Einzelheiten
Montagefull FT zu den
Boost-Funktion HA Optionen siehe
Home-Sensor HS RoboCylinder-
Umagekehrte Referenzposition| NM Gesamtkatalog
Schlittenroller-Spezifikation SR )

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlt werden.

* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 3 gewahlt werden.

21

RCS2-SA6C

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 2 o IS

Fir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylmder.de

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).

3D - *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
w Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

<
is
= 60
ER 50
£ 5| _2:05H7 Tiefe 6 322*‘1""2 4-M5 Tiefe 9
ces| T
— i
o
® ] ® @
©) @) Kabelverbindungs-
- — T — - rl—————- stecker *1
@ @
- . ® B e B ® /
Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition 240)
. Sicherstellung 100
Offset-Referenz- L Endfléche des Rahmens oder mehr
osition fiir
la-Moment *3 Batterielos-Absolut-Spezifikation 124.2
23.7 Hub 115 18,5/ (1642 bei Typen mit Bremse)
3 I
ME 7| RSE Home/] AME ‘
m T Tt T —
n P — = _
B f ® ‘ S
Q0 v
< ol _ <
c < Q
£ £
= ]
3 B | o0De_] 2
v s 1 i S i
A 56 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 58
Achsbreite: 58
Endfléche des
Rahmens Endfléche des Rahmens
10.2‘ _‘38 Ux100P TS‘
I I
D & (0
© ®
= b ——
© = ©
- RS & i
Detailansicht A Detailansicht
(Montageloch und Referenzfliche) ~ des Langlochs P (@4 Bohrung/Langloch)
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Bohrungen)

vom Rahmenboden 3-§4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden \ M-MS5 Tiefe 8

| | Abmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
. [ [ ohneBremse | 3314 [ 3814 | 431.4 | 4814 [ 5314 [ 5814 | 6314 | 681.4 [ 7314 | 7814 | 8314 [ 8814
| Absolut [“witgremse | 3714 | 4214 | 4714 | 5214 | 5714 | 6214 | 6714 | 7214 | 714 | 8214 | 8714 | 9214
N 81 131 | 181 [ 231 [ 281 | 331 | 381 [ 431 [ 481 | 531 | s81 [ 631

P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18

Gewicht (kg) 14 | 16 | 18 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 | 34 | 36

RCS2-SA6C



RCSZ RoboCylinder

R c S 2 S A 7 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 73 mm,
= 230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

] E
M°"§.:'k RCS2 - SA7C - [ ] - 60 - [ | - [ - [] - [ - [
s.p eziitka- Baureihe — Type — FEnkoder _pigiortyp —  Steigung — Hub — JPassende —  Optionen
tionen typ Steuerung
WA : Batterielos-  60:Servo- 24:24mm 50:50mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fr weitere
Absolut motor 60W 16:16mm 2 P:1m Optionen siehe
8:8mm 800:800mm S:3m Tabelle unten.
4:4mm (Angabe in M:5m .
50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

* CE-Konformitét als Standard-Option. (AUBGI’ bei Ste'gung 4 mm)

i

—
An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

=
=0

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewlinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung

Bitte von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 ist), bei Boost-Betrieb auf

beachten einer Beschleunigung von 1 G (oder 0,8 G, wenn die Steigung 8

oder 24 ist). (Die maximale Zuladung gilt auch bei niedrigeren

Beschleunigungswerten.)

(3) Fiir weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- |Steigung| _Max. Zuladung | Wiksame | Hub Hub| 50.600 | ~700 ~800
leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg)| Veertikal (kg) |Léngskraft )~ (mm) Steigun (50mm Schrite) (mm) (mm)
RCS2-SA7C-[@]-60-24- 2] - B} [@] - 24 8 14 424 24 1200 960 720
RCS2-SA7C-[@]-60-16- [@] - [B} [@] - 16 12 3 638 | o 16 800 640 480
60 -
(in 50 mm-
RCS2-SA7C-[@)]-60-8- @) - B} [@) - 8 25 6 127.5 | Schritten) 8 400 320 240
RCS2-SA7C-[@]-60-4- [2) - [B)- [@)] - 4 40 12| 2550 4 200 160 120
Erklérung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 212 mm, gerollt C10
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S3Bm) Spiel max. 0,1 mm
M(m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 50,4 N-m, Mb: 71,9 Nem, Mc: 138,0 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (¥)| Ma: 20,7 N-m, Mb: 29,6 N-m, Mc: 56,7 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) - Referenz fiir die zulédssige Auskragung / max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R0O6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11(11m) ~ R15(15m) . - 2 eci
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

L
Ma Mb Mc Ma %
% / / i
Name Code Seite

Bremse (Kabelausgang nach hinten) BE ;ﬂngitlgrz EinGzeIheitekn bfzijglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Bremse (Kabelausgang nach links) BL Einzelheiten oboCylinder-Gesamtkatalog.

Bremse (Kabel g nach rechts) BR 2uden

— - Optionen siehe

Boost-Funktion HA RoboCylinder-

Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 4 gewahlt werden.

2 3 RCS2-SA7C



RCSZ RoboCylinder

Abmessung

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.e!

ocylinder.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
I N *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
w Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

Abstand +0.02)

(300)

39 (Toleranz Passloch-

Kabelverbindungs-
stecker *1

il
(€]

® |
o

30

@@

\
o | E]@ @i&@‘w‘ ‘
4-M5 Tiefe 10 / MJ 2-@5H7 Tiefe 10

50
) L
[18 Hub 126 1385
3 3
Offset-Referenz- MEARCSE Home] _ME*2
position fiir @.8) 3
Ma-Moment *3 ‘ - T
oin cin L I el ——ie
S v [ RENRE Ve I
[]]= |
3 _ - N
5. \
o

|
” 0 %{.—& ©
)= o] @ ; g&easlellunhg
A 7 71 | L—J“ S w] 71

= o

F-@6 Bohrung, #9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5
(von gegeniiberliegender Seite) Bx100P E-@4H7, Tiefe 6 vom Rahmenboden

—® & & & & & & E’
4

Y J\;r@} & & & @L &
A i N

D-M5 Tiefe 9 ‘ Cx100P 100

40
B
40
R

o

30
flache  petailansicht A H-Langloch, Tiefe 6 P (24 Bohrung/Langloch)
loch und vom Rahmenbod: A 80 18 51 83.5
Referenzfliche)
5, I
o Abmessungen der Bremseinrichtung
g é
° * Die Gesamtlange der Modelle mit Bremse erhéht sich um 43 mm
N ‘ (56,3 mm bei K \g hinten), Mehrgewicht: 0,6 kg
Detailansicht
des Langlochs
BR: Bremskabel-
Ausgang rechts
5 BE: | el 7/
-= Ausgang hinten s —" .
L Bremskabel o =0 B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Ausgang links Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300 [ 350 | 400 | 450 [ 500 [ 550 | 600 | 650 [ 700 | 750 | 800
L 3325 | 3825 | 4325 | 4825 | 5325 | 5825 | 6325 | 6825 | 7325 | 7825 | 8325 | 8825 | 9325 | 9825 [1,032.5(1,082.5
A 0 100 | 100 [ 200 | 200 | 300 | 300 [ 400 | 400 | s00 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 0 0 1 1 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
133 447 163 D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
’ T e | Bog E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
TM) F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
] ﬁl H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P F‘al = = P 0 85 85 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | s85 | s8s5 | 685 | 685 | 785
= = wf / Gewicht(kg) | 24 | 26 | 28 | 30 | 33 | 35 [ 37 | 39 | 42 | 44 | 46 | 48 | sa 53 | 55 | 57
73 |”

RCS2-SA7C



RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA4R

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

| =
Modsh  RCS2 -SA4R - [ - 20 - [J - [ -1 -] -
zifika- ) Enkoder- . P - .
o — Baureihe — Typ nt;l)ger — Motortyp —  Steigung — Hub St:fjs::g\% Il('a?r?gee —  Optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 10: 10 mm 50:50 mm T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 5:5mm 1 P:1m Optionen siehe
25:25mm 400:400 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:Sm * Die Seitmotorlage
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Lange M “oder ,,MR”gist
ROIO): Roboterkabel  {mmer anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

Horizontal [ 5 [ ]
g
= L
| | An Decke

* Modellabhdngig kann es
einige Einschrdnkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Niheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Die Abb. oben zeigt den links
montierten Motortyp (ML).

Bitte

beachten

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit

Wiatel |eis"fu°53'im S Horix:t;.(ki)u';:rltjirlfl g angm?m i StelgungH 2 o s
RCS2-SA4R-[@M-20-10- [@1- B} [@]- 10 4 1| 19s 10 665
RCS2-SA4R-[M-20-5-[@)- - 2 5 6 | 25 | 302 |FO0 5 330
RCS2-SA4R-[M-20-2.5-[@) - B} [@] - 25 8 45 784 e 25 165

(Einheit: mm/s)

Erkldrung der Ziffern: Enkodertyp @ Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Kabelldnge

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~ RO3 3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11(11m) ~ R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Zuldss. statisches Lastmoment
Zuldss. dynam. Lastmoment (*)
Zuléss. Temperatur, Feuchtigkeit

Ma: 6,9 Nem, Mb: 9,9 Nem, Mc: 17,0 Nem

Ma: 3,29 Nem, Mb: 4,71 N-m, Mc: 8,07 N-m

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
- Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 120 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Speziallangen

Roboterkabel

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

P e

* Siehe Seite 84 fur Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Fur weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
— - Einzelheiten RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Home-Sensor HS 2uden
Umgekehrte Referenzposition NM Optionen siche
Al inkelter Motor links (Standard) ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR
Schlittenabstandshalter SS

2 5 RCS2-SA4R



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

www.eu.robocylinder.de

unsere Internetseite herunterladen.

L
23 Hub | 53.7
45 3
Schlittenhohe:40 g MET?SE
32 4-93.6
Unterseite des -2 225 6.5 Flachsenkung,
Rahmens * Tiefe 3.7 (zur Montage
1 der Achse) *4 2-@3H7, Tiefe 5
[’E 31.2 7‘
=) T NS T N g N
: o - I 7 ®
= 0| T & !
1. h@p# 1 ——— e !
@ i 3 85|
2 1 ‘ TS D = ]
S S S
< T s T ‘
~ T = '
3y 5 Offset-Referenzposition ‘ s
@ fiir Ma-Moment *3 !
©| ‘( W Kabelverbindungs-
N - 18 - stecker *1 %H% HA— - —-—-— - ——-1- +
© Ll e
‘ Endflache des Rahmens Endflache des Rahmens )
Justierschit 10.2 1. M 11.8 53.9
ustierschitz 98 (137 bei Typen mit Bremse) 23
100 oder mehr
- . ! - -
Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition
Referenz- 3.2
Flache
SR
Detailansicht A Detailansicht  Endflche des Rahmens 50 (Hub 50) Endfliche des Rahmens
P
(Montageloch und Referenzflache) ~ des Langlochs TJ'B R UX100" (Hub aufer 50) 50
‘(;) % = =7 \
-4 -9 = B
§ 7r 4»\—“ K\
m-M3, Tiefe 5 P (@3 Bohrung/Langloch) 2.@3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5 N (23 Bohrungen)
vom Rahmenboden
. *Mehrgewicht bei Modellen
*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84). BAbmessungen und Gewicht pro Hub it Bramse: 03kg
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Hub 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berthrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt L 209.7 | 259.7 | 309.7 | 359.7 | 409.7 | 459.7 | 509.7 | 559.7
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma. M 122 172 222 272 322 =72 (22 L2
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagel6chern N 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400
an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen P 35 85 85 185 185 285 285 385
verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder R 22 2 72 22 72 22 72 22
Gerdusche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der Oberseite des U — 7 7 > > 3 3 2
Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm
oder weniger. m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) [ 0.8 09 1.0 1.1 12 13 14 1.5

2
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RCSZ RoboCylinder

R S 2 - S A 5 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
c 230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

] -
Moddh RCS2 -SASR - [ ] - 20 - [] - [J-[]-[]- [
P q Enkoder- A P I- A
oo Baureihe — Type = typ — Motortyp —  Steigung — Hub = St:aﬁzﬁ; = Fa'anb;e — Optionen
WA : Batterielos-  20:Servo- 12:12mm 50:50mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fir weitere
Absolut motor 20 W 6: 6 mm 0 P:1m Optionen siehe
3:3mm 500:500mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:5m * Die Seitmotorlage
50 mm- Schritten) XOIO: Spezif. Lange ML oder , MR ist
ROICT: Roboterkabel immer anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

I

—
An Decke

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

=
e

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die

kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Die Abb. oben zeigt den links Uberpr(jfen Siein l'ier'Tab'eIIe'_ unten fir c'i'ie Modellspezifikation die
montierten Motortyp (ML). . maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

peachten J | @ Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung (3) Fir weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- |Steigung| _Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub 50~450 500
leistung (W)|  (mm) | Horizontal kg | Vertikal (kg) |Langskraft ()| (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (mm)
RCS2-SA5R-[M-20-12-[@- B @- & 12 4 1| 167 12 800 760
50~500
RCS2-SA5R-[11-20-6-[21- B} [@- B 0 | 6 8 | 2 | 3 o 6 i —
Schritten)
RCS2-SA5R-[@-20-3-[@- B+ [@-[& 3 12 4 | es7 3 200 190
Erklérung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabelldinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zuldss. statisches Lastmoment| Ma: 18,6 Nem, Mb: 26,6 N-m, Mc: 47,5 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 5,81 N-m, Mb: 8,3 Nem, Mc: 14,8 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3m) - Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
S @01 ) = B3 5m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

L

Ma Mb Mc Ma ]: Mc

[ “optonen % / % 3
Name Code

Seite
Bremse B L y . - - . .
— - Einzelheiten Fir weltgre Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Home-Sensor HS zu den
Umgekehrte Referenzposition| NM Optionen siehe
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR

2 7 RCS2-SA5R



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. WWW.€ ocyl nder.de

3D
.4CA|' Di

Schlittenhdhe: 50 3
) 4045 ME 7| NSE
Unterseite des A 26 08 Flachsenkung, Tiefe 4.5

~
w
J
T
5
53
©
r
o
3

345

Rahmens (urontagederce 4|

R

(Toleranz Pass-
loch-Abstand

26

3]
40 .
30 Home/| \ ME*2
S| 29417 Tiefe 6 19002 1 1 4 14 Tiefe 9
] |

|
" e == —— i
sl INFIY | T B & [ &
Sh¢ ‘ Exzom -H® |
HEE e % u@}if—f—f—f—f— —fo—f—f—f— —7—77{@ R ‘
2 o T h
£ \{1 i ‘ 1@ |
: = T s By |
3
N = 1 - ! ~
I~ 0| ‘ =
pan Offet "
® fiir Ma-Moment *3 i
@ Kabelverbindungs- I
N - 4 stecker *1 S e S -
° B e
47 . 10.2 4.5 M 4.5 34.7
Endfléche i ielos-Absolut-Spezifikation 107 \ Endflache des Ramen:
des Rahmens 00 oder mehr| (147 bei Typen mit Bremse) 23
Justierschlitz
T .
Detailansicht des Justierschlitzes [E o 73 [ F——— =1
zur Einstellung der Schlittenposition f— T— ;
. [ S
s |
i 1 +—1
1 | 1
I
Detailansicht A Detailansicht
(der Referenzflache) des Langlochs
Endfliche des Rahmens 50 (Hub 50) Endflédche des Rahmens
4.5 R Ux100P (Hub aufer 50) 50 4.5,
#} {} — ﬁ © U
4 p 49 3
O)—|
- /—;} 50O 1
m-M4 Tiefe 7
P (@4Bohrung/Langloch) 2-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)
vom Rahmenboden
*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84). [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. (D S0 100 150 200 250 500 550 00 50 200
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt L 2159 | 265.9 | 3159 | 365.9 | 4159 | 465.9 | 5159 | 5659 | 615.9 | 6659
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma. M 142 192 242 292 342 392 | 442 | 492 542 592
*4 Wenn die Achse nur an den daftir vorgesehenen Montageléchern N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
e g N - N 42 42 2
Gerdusche erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des R % 42 %2 42 2 42 2 42
Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm v - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
oder weniger. m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 1.5 16 17 18 19 20 21 22 2 24

RCS2-SA5R



RCSZ RoboCylinder

R ( S 2 - S A 6 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

] R
Mo RCS2 ~SA6R - [ ] - 30 - [] - [ - L[] - ]~ [
' q Enkoder- A P; d Kabel- :
tionen Bawrehe — Typ  — TGS — Motortyp — Steigung —  Hub  — Gl —  jge — Optionen
WA : Batterielos- ~ 30:Servo- 12:12mm 50:50mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fur weitere
Absolut motor 20 W 6: 6mm l P:1m Optionen siehe
3:3mm 600:600mm S:3m Tabelle unten.

(Angabe in M:5m * Die Seitmotorlage
50 mm- Schritten) XOIO: Spezif. Lange ML” oder , MR ist
ROICT: Roboterkabel immer anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

I

—
An Decke

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

=
=

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberprifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die

R eelatdeniinks maximale Geschwindigkeit fiir den gewiinschten Hub.

montierten Motol ML). i
R hesamen (2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung (3) Far Weit(.ere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- | Steigung| _ Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub  150~450| 500 | 550 | 600
leistung W)|  (mm) | Horizontal(g)| Vertikal (ko) | Lingskraft ()| ~ (mm) Steigung Somm | mm) | (mm) | (mm)
RCS2-SA6R- [ -30-12-[21- B - [@ - [B)] 12 6 15 24.2 12 800 | 760 | 640 | 540
50~600
RCS2-SA6R- [ -30-6-[21-[3]-[@] - 30 6 12 3 484 | 0000 6 400 | 380 | 320 | 270
Schritten)
RCS2-SA6R- [ -30-3-[@-B)-[@ - [E] 3 18 6 9.8 3 200 | 190 | 160 | 135
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabelldnge Optionen (Einheit:mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 38,3 Nem, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 11,6 Nem, Mb: 16,6 N-m, Mc: 24,6 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) « Referenz fiir die zuléssige Auskragung / max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
LY @01 ) = GHS (0500) Richtung des zulissigen Lastmoments Zulissige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

E— S a ae

Name Code Seite

Bremse B - . . . - e N .
. . Fiir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
= = Einzelheiten -
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Home-Sensor HS zu den
Umgekehrte Referenzposition| NM Optionen siehe
Abgewinkelter Motor links (Standard ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR
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RCSZ RoboCylinder

messungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen, WWW.€ ocyl nder.de
,CAIV D}
L
23.7 Hub 115 187 34
— 3 5 _ 3
Schlittenhohe: 53 ME /| NSE z § 60 Home ME*2
» 43 s H 50
Unterseitedes A 28 € S| 2-@5H7 Tiefe 6 32+0.02 4-M5 Tiefe 9
Rahmens [ . 23z 21
=1 40 nE= — .
5 — A b &
o _
s | [\lolo ol eHerd O |
2 0| [ o o o —F @u,i,i,i,i,i,,f —fe— e e— o= ,i,i,j‘f @,,, e — i
g O N | ) @ e
5 I | |
=
4 O @ e ;
IS ] | 5
(@ e Offset-Referenzposition
< fiir Ma-Moment *3 ia !
@ _ |
N\ Kabelverbindungs-
| i 8 o stecker *1 o —_— i
© Ea— \
\=7 I
® il b é
2 |1 @ = ‘
; Sicherstellung|  Batterielos-Absolut-Spezifikation 117
0 100odermehr) (157 bei Typen mit Bremse) 23
t t i
Justierschlitz
Detailansicht des Justierschlitzes _ -
zur Einstellung der Schlittenposition
Referenz- 5,
flache o
H:Fi ERI
=
|9
i)
I
Detailansicht A Detailansicht
(der Referenzfliche) des Langlochs Endfliche des
Rahmens Endfldche des Rahmens
102, M8 R Ux100P 8‘/
©
- & b <
@
R o e\
Langloch, Tiefe 5 P (@4 Bohrung/Langloch)
vom Rahmenboden N (@4 Bohrungen) 100 (@4 hole pitch)
3-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden \ M-M5 Tiefe 8
*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt : . N . .
%3 Referenzpunkt fir Momentberechnung Ma. B Abmessungen und Gewicht pro Hub  *mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 2414 | 2914 | 3414 | 3914 | 4414 | 4914 | 5414 | 5914 | 6414 | 691.4 | 7414 | 7914
N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
R 81 Bil 81 Bl 81 31 81 31 81 31 81 31
U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 17 19 21 23 25 27 29 31 33 35 37 39

RCS2-SA6R
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RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA7R

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 73 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

mModell  RCS2 - SA7TR - [ ] - 60
ZI = -
:i‘:fnen a Baureihe — Typ Enlé;ger —  Motortyp
WA : Batterielos-  60: Servo-
Absolut motor 2

oW

(I A B N R

: _ __ Passende __ Kabel- .
Steigung Hub Steuerung linge Optionen
16:16 mm 50:50mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fir weitere
8: 8mm 3 P:1m Optionen siehe
4:4mm 800:800mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:5m * Die Seitmotorlage

50 mm- Schritten) XOIO: Spezif. Lange

,ML” oder ,MR" ist
ROIC: Roboterkabel

immer anzugeben.

CE Rotis

* CE-Konformitét als Standard-Option.

m @

* Modellabhanglg kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

Die Abb. oben zeigt den links montierten Motortyp (ML).

beachten

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberprifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Bitte

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit

Modell Motor- |Steigung| _ Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub | 50~600 ~700 ~800

leistung W) (mm) | Horizontal kg | Vertikal kg) | Langskraft )| (mm) Steigung o (mm) (mm)

RCS2-SA7R-[W-60-16-[2-[B)- [@ - [B) 16 12 3 63.8 16 800 640 480
RCS2-SA7R- [0 -60-8-[@ - [3)-[@] - 60 8 25 6 1275 | 39-800 8 400 320 240

Schritten)
RCS2-SA7R-[M-60-4-[@-B-[@ - & 4 40 12 255.0 4 200 160 120

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabelldnge Optionen

Kabelldinge

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

* Siehe Seite 84 fur Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
= _ Einzelheiten
Umgekehrte Referenzposition NM Optif)l;gs:iehe
Ak inkelter Motor links (Standard) ML RoboCylinder-
Abgewinkelter Motor rechts MR Gesamtkatalog.
Schlittenroller-Spezifikation SR

RCS2-SA7R

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 50,4 Nem, Mb: 71,9 N-m, Mc: 138,0 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 20,7 N-m, Mb: 29,6 Nm, Mc: 56,7 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1m) ~ RO3 3 m) - Referenz fiir die zuléssige Auskragung / max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R0O6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

2 2 o IS

Fir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylmder.de

3D * Die Referenzflache ist dieselbe wie beim SA7C-Modell (siehe S. 24).
| CA‘E * Die Offset-Referenzposition fiir das Ma-Moment ist dieselbe wie beim SA7C-Modell (siehe S. 24)

18 Hub 126 ) 1062
13 60 3
50 14 ME \SE . 5. 50 5| Hom ME (*2)
33 _Los 48 || 2-@5H7 Tiefe 10 19, 3220029 3) _4-M5 Tiefe 10
! [ [ [
o 3 : = m
j L ‘ ‘ o ! v P ‘ @ @
[© L R sy
© ® 1 Sl [l]©
N @ i ™ ‘ ‘ ®
o 3 : T eeEs |l
[ 1 J ‘ L
ok z — g
Tl is ; -
| 23 (
R
R £E
i S22
© _ Kabelverbindungs-
Ll hd stecker *1 = 3 ® ®
1 1085 ol 412 60
61 1
15 62
L
Abmessungen der Bremseinrichtung (T n [ = .
* Die Gesamtlange der Modelle mit Bremse erhéht sich um 43 mm, ! ’
Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,6 kg | !
Umgekehrte Variante: Gegeniberliegend 4
e I | |
L&
D-@4H7 4
Tiefe 6 vom Rahmenboden
Bx100P %:LLB
1
g = S S SN
(o)l & \h &
1R ¥ ¢
E Lo/ & & S s & ¢
*The brake cable exit direction is the same as M5 Tiefe AP 80 18 51
the side-mounted motor direction. H-Langloch, Tiefe 6
5 vom Rahmenboden
3
So
<~ I
Detailansicht
des Langlochs
*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein
gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur .
Home-Position zum Punkt ME. B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht beriihrt., Hub 50 [ 100 [ 150 [ 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 [ 700 [ 750 [ 800
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt L 300.2 | 350.2 | 400.2 | 450.2 | 500.2 | 550.2 | 600.2 | 650.2 | 700.2 | 750.2 | 800.2 | 850.2 | 900.2 | 950.2 |1,000.21,050.2
A 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600 600 700 700 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
D 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 585 685 685 785
Gewicht (kg) 4.0 4.2 44 4.6 49 54 553] 55 5.8 6.0 6.2 6.4 6.7 6.9 7 7.3

RCS2-SA7R



RCSZ RoboCylinder

( S 2 - R A 5 ( RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, Achsbreite 55 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit

swodh  RCS2 ~RASC - [ - [ - [J - -[CJ]-CJ- 3
' : _ Enkoder- _ : _ __ Passende __ Kabel- :
e Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos-  60: Servo- 16:16 mm 50: 50 mm T2:SCON-CB  N:Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 60 W 8:3mm 1 P:1m Optionen siehe
100: Servo- 4:4 mm 300: 300 mm S:3m Tabelle unten.
motor 100 W (Angabe in XDI'\:IA:gm CoalE
50 mm- Schritten : Spezifizierte Lange
) ROIOI: Roboterkabel

Boost-Option

(Nur fur Modelle mit
100 W-Motor auBBer
bei Steigung 4 mm)

* CE-Konformitét als Standard-Option.

=1
M_

An Decke

* Modellabhdngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Néheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um
die kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberprifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fiir den gewtinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 ist), bei Boost-Betrieb auf
Bitte einer Beschleunigung von 1G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 ist).
beachten (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe
Fuhrung verwendet wird und keine externe Kraft auf die Schubstange
einwirkt auler in Bewegungsrichtung.

(4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation
ESteigung und Zuladung BHub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- | Steigung| _Max.Zuladung | Witsame | Hub Hub 50~250 300
leistung W) (mm) | Horizontal kg | Vertikal kg) | Léngskraft () (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (mm)
RCS2-RA5C-[@]-60-16-[2]-[B) - [@ - 16 12,0 20 63.8 16 800 755
RCS2-RA5C-[@)]-60-8-[2) - [3] - [@] - 60 8 250 50 | 1275 8 400 377
RCS2-RA5C-[@]-60-4- 2] - [B) - [@ - [&) 4 50.0 A L 4 200 188
(in 50 mm- (Einheit: /s)
RCS2-RA5C-[M]-100-16- [2) - [3) - [@)] - 16 150 35 | 1058 | schriten el mmes
RCS2-RA5C-[@]-100-8-[@)-[B) - [@) - 100 8 30.0 9.0 2127
RCS2-RA5C-[@]-100-4- [@] - [B) - [@] - 4 600 | 180 | 4243
Erkldrung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
vp eeelERets Antriebssystem Kugelumlaufspindel 212 mm, gerollt C10
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Schubstangen-Durchmesser | 230 mm
Speziallingen X11(11m) ~ X15(15m) Schubstangen-Rotationsspiel | +0.7 °
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3m)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10 m)
R11(11m) ~ R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 20 m)

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Kabelaustritt vorne A2 Einzelheiten
Bremse B

zu den
- . Optionen siehe
;Ilanstch o~ ::_ RoboCylinder-
ontagefu katal
Boost-Funktion HA Gesamikaralog

* Die Boost-Funktion kann nur fir 100 W-Motor-Modelle mit Steigung 8 oder 16 oder gewahlt werden.

3 3 RCS2-RA5C



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

ie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

3D *Konstruktionsbedingt sind RASC-Modelle nicht mit *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
A (}A'ID gegeniiberliegendem Referenzpunkt speifizierbar. *2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
H Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

[Ohne Bremse] 42 6, 4
30.5

Kabelverbin-
dungsstecker *1

Hinweis
Uben Sie keine externe Kraft in
irgendeiner Richtung auf die

Schubstange aus, auBRer der in W
Bewegungsrichtung der Schub-

stange. Wenn die Schubstange %LQ
einer externen, rechtwinkligen | 1
oder drehenden Kraft ausgesetzt /
wird, kann die Arretierung M14x1.5

beschadigt werden.

9.5 (Schliisselweite) *3

@43
230
@28

4-M6 Tiefe 12

- 0|
OO —
F
® ©
Q ~|
N At 38
® O)
0
0.5 54 ©
0.5
Sict von
100 oder mehr
v i | i
]
éiIF
-~ U DR
43 -
]
7.3
| ™
Detailansicht von A
72.5
0 m
— Abmessungen der — L
: Mutter :
‘ M14 ‘
P8 22 x5
| | |
| 5] |
L —1- ) :
| < | HAbmessungen und Gewicht pro Hub
| J RCS2-RA5C (Ohne Bremse) RCS2-RA5C (Mit Bremse)
Hub 50 [ 100 | 150 [ 200 [ 250 [ 300 Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300
. [ eow | 282 | 332 [ 382 [ 432 | 482 | 532 [ sow [ 3545 [ 4045 | 454.5 | 504.5 [ 5545 [ 6045
[ 100w | 300 | 350 [ 400 [ 450 [ s00 [ ss0 [ 100w [ 3725 [ 4225 [ 4725 | 5225 [ 5725 [ 6225
e 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388 e 138 | 188 | 238 | 283 | 338 | 388
" [ sow 92 " [ sow 164.5
[ 100w 110 [ 100w 182.5
Gewicht(kg) | 19 | 22 | 25 | 28 | 31 | 34 Gewicht(kg) | 22 | 25 | 28 | 31 [ 34 | 37
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RCSZ RoboCylinder

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, Achsbreite 55 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

RCS2-RA5R

swodsh  RCS2 ~RASR - [ ] - [J - [J-[J-[CJ-LCJ- [
- " _ Enkoder- __ _ : _ Passende Kabel- :
ey Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos- 60: Servo- 16: 16 mm 50: 50 mm T2 :SCON-CB N: Kein Kabel Fir weitere
Absolut motor 60 W 8:83mm 2 P:1m Optionen siehe
4:4mm 300:300 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:Sm * Die Seitmotorlage
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Lange " oder ,,MR"gist
ROO: Roboterkabel immer anzugeben.

CE s

* CE-Konformitét als Standard-Option.

=

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Néheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um
die kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fiir den gewtinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe
Flihrung verwendet wird und keine externe Kraft auf die Schubstange
einwirkt auBer in Bewegungsrichtung.

(4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

beachten

Modellspezifikation
ESteigung und Zuladung

BHub und max. Geschwindigkeit

Modell Motor- | Steigung .Max. Zuladulng Witksame | Hub - Hub 50~250 300

leistung W){  (mm) | Horizontal kg) | Vertikal (ko) |Langskraft (\)| ~ (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (mm)

RCS2-RA5R- [@]-60-16- (2] - [3) - [@] - 16 120 | 20 | 638 16 800 755

RCS2-RA5R- [1]-60-8-[2]- 31 - [@ - 60 8 250 | s0 | 1275 | 20300 8 400 377
Schrif

RCS2-RASR-[0]-60-4- [ - @) - [@- B e | 500 | 115 |assr | . oo 1o

(Einheit: mm/s)

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

T Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M(5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Schubstangen-Durchmesser [ 230 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Schubstangen-Rotationsspiel | +0.7 °
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11(11m) ~ R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Roboterkabel

* Siehe Seite 84 fur Ersatzkabel.

Name Code Seite
Kabelaustritt vorne A2
Bremse B Einzelheiten
- - zu den
Flansch FL Optionen siehe
Montagefull FT RoboCylinder-
Al Motor links (Standard ML Gesamtkatalog.
Abgewinkelter Motor rechts MR

3 5 RCS2-RA5R



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

ie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylmder.de

3D *Konstruktionsbedingt sind RA5R-Modelle nicht mit *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
A C‘A‘D gegeniiberliegendem Referenzpunkt spezifizierbar. *2 Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
'u Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

6(;2) 52 0 . 62
) [Ohne Bremse] 2 6la
a4
26 4-M6 Tiefe 12 30.5
F:j 9.5 (Schlusselweite) *3
w | T |
™| O ©
= M O
g 8 8
=<
M14x1.5 (g ¥
/_ =S S
L ®

Uben Sie keine externe Kraft in
irgendeiner Richtung auf die
Schubstange aus, auBer der in
Bewegungsrichtung der Schub-
stange. Wenn die Schubstange
einer externen, rechtwinkligen
oder drehenden Kraft ausgesetzt
wird, kann die Arretierung
beschadigt werden.

ME SE Home

4.8 4
Hub
7 )
<t
/ L
7 .
I [Mit Bremse] 52 0 725 39
4.3 i
73 42 64
Detailansicht von A 305
9.5 (Schliisselweite) *3
[
™ O oo
§ 8§ & i

[ — Abmessungen der —--—-- 1 LI 1
! Mutter ' + ‘
| 8 o0 Mlaxi5 | M14x1.5
| |
! E !
B T
| |
i i

HAbmessungen und Gewicht pro Hub

RCS2-RA5R (Ohne Bremse) RCS2-RA5R (Mit Bremse)
Hub 50 100 150 200 250 300 Hub 50 100 150 200 250 300
L 252 302 352 402 452 502 L 301.5 | 351.5 | 401.5 | 451.5 | 501.5 | 551.5
[P 138 188 238 288 338 388 P 138 188 238 288 338 388
Gewicht (kg) 23 26 29 32 3.5 3.8 Gewicht (kg) 26 29 32 3.5 3.8 4.1

RCS2-RA5R 3 6



RCS3

RoboCylinder

RCS3-SA8C

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, gekupp. Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

.::l:;:;:ll;a RCs3 - sAsc - [ | - [ ] - [ - [ - [C71-[C171-[]
= y Enkoder- : Passende Kabel- g
tionen IR = typ IREmgp = SHymy = b ~ Steuerung linge ~ Optionen
WA: Batterielos-  100: Servo- 30:30 mm 50:50 mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 100 W 20:20 mm 1 P:1m Optionen siehe
150: Servo- 10:10 mm 1100: 1100 mm S:3m Tabelle unten.
motor 150 W 2Dl (Angabe in M:5Sm- * Die Kabelaustritts-
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Linge richtung ist immer
ROO: Roboterkabel anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

I —
=== N

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

i

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhdht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die

kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.

Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht im Horizontal-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G bei Steigung 5), im Vertikal-Betrieb von 0,2 G.

(3) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhéht.

(4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

beachten

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)

Modell poter Steigung |_Max. Zuladung | Wiksame |- Hub 150~650| 200 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [1000 10501100
eist. (W) | (mm) Lingskraft(y|  (mm) steigund

RCS3-SA8C-[1]-100-30-[2 - 0 |8 2 | 6 30 | 1800 |1610|1420 [1260(1120 {1010 | 910 | 830 | 760 | 690

RCS3-SA8C-[@]-100-20- 2] - o L2 2| 4 |8

RCS3-SA8C-[@]-100-10- @) - 10 | 40 | 8 | 1698 | 5o 20 | 1200 [1070| 940 | 840 | 750 | 670 | 610 | 550 | 500 | 460

1100

RCS3-SA8C-[1]-100-5-[2] - 5 80 16 || S22 |

RCS3-SA8C-[0]-150-30- 2] - 30 | 12 | 3 | 851 || | 10 | 600 | 530|470 | 410 | 370 | 340 | 310 | 270 | 250 | 230

RCS3-SA8C-[@]-150-20- 2] - 150 | 20 | 30 | 6 |[1276

RCS3-SASC-[0]-150-10- o T oo | 15 es 5 | 300 | 260|230 200 | 180 | 170 | 150 | 135 | 120 | 110

Erklérung der Ziffern: (7)| Enkodertyp .Hub
Kabelldnge

nsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Allgemeine Spezifikationen

* Siehe Seite 84 flr Ersatzkabel.

Name Code Seite
Kabelaustritt hinten links A1E
Kabelaustritt seitlich links A1S Einzelheiten
Kabelaustritt hinten rechts A3E zu den
Kabelaustritt seitlich rechts A3S Optionen siehe
Bremse B RoboCylinder-
- - Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM

3 7 RCS3-SA8C

T Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10

P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm

M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zuléss. statisches Lastmoment| Ma: 113,5 Nem, Mb: 177 N-m, Mc: 266 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuléss. dynam. Lastmoment (¥)| Ma: 26,9 N-m, Mb: 38,4 N-m, Mc: 63,1 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) - Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 390 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 10000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

R11(11m) ~ R15(5m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

L
Ma Mb Mc Ma Mc
% / / L
Fur weitere Einzelheiten bezuglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCS3 RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocy der.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).

CAD) *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
u Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

78
115 55 1.5 98.5 (100 W 141 (100 W
27.5 27.5 116.5 (150 W 159 (150 W
L
© o ¢ ]
[} ® )
o oo - Y | /77777777
O IN| O
© ® /@
I =——— —
2-06 H7, Passloch, Tiefe 10 (ohne Bremse) (mit Bremse)
4-M6, Tiefe12 Toleranz Passloch-Abstand +0.02)
L (300)
98.5 (100 W)
36 Hub 78 73 116.5 (150 W
3 3 Kabelverbin-

Offset-Referenzposition dungsstecker *1
fr Ma-Moment *3 ME iSE Home / ;ME*Z

I
=] = : ‘

8 ﬂf"—%ﬁr
*‘M &9

65
6.

33
63

' Erdungsan- T
\DT A 78 N\Rahmenboden schluss (M3) [ .127) |
80
80
Langloch, Tiefe 6 vom Rahmenboden 129.5 (100 W) Sicherstellung von
10 A 147.5 (150 W) 100 oder mehr
31 50 F Nx100P 50 31
" S,
A \ Modell-Code:A3S |
> > > e e i ! é (Austritt seitlich rechts) 1
1| ’ i k = Modell-Code: i
_ O i A3E (Austritt
Rgz?\fnz g 71—~ 1 Z ”””” - *\i’ e | / hinten rechts) |
) | & Modell-Code: |
(Detailansicht A) i k3 k3 k3 EX T | /E AIE (Austritt
~ 5 ‘ hinten links) !
5 |~<* B 3-05H7 Model-Code: A1S |
g° (Abstand Langloch zu Passloch) Tiefe 6 vom Rahmenboden | (Austritt seitlich links) !
n c ‘ (Kabelaustrittsrichtung) ‘
31 (Abstand Passlcher) 50 31\_D-MS5, Tiefe10 *Draufsicht
(Passlicher) - —_

HAbmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 | 1050 | 1100
100W OhneBremse | 3355 | 3855 | 4355 | 4855 | 5355 | 5855 | 6355 | 685.5 | 7355 | 7855 | 8355 | 885.5 | 9355 | 9855 | 10355 | 10855 | 11355 | 1185.5 | 12355 | 12855 | 13355 | 1385.5
L Mit Bremse 378 428 478 528 578 628 678 728 778 828 878 928 978 1028 1078 1128 1178 1228 1278 1328 1378 1428
150W OhneBremse | 3535 | 4035 | 453.5 | 503.5 | 5535 | 6035 | 6535 | 703.5 | 753.5 | 8035 | 8535 | 903.5 | 953.5 | 1003.5 | 10535 | 11035 | 11535 | 1203.5 | 12535 | 13035 | 13535 | 1403.5
Mit Bremse 3% 446 496 546 59 646 696 746 796 846 896 946 996 1046 1096 1146 1196 1246 1296 1346 1396 1446
A 196 246 296 346 396 446 496 546 596 646 696 746 796 846 896 946 996 1046 1096 1146 1196 1246
B 34 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1034 1084
C 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1034 1084 1134
D 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28
F 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84
N 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10
;m 100W Ohne Bremse 29 32 35 38 41 44 47 50 53 56 59 62 6.5 6.8 7.1 74 7.7 8.0 83 86 89 9.2
= Mit Bremse 33 3.6 39 42 45 48 5.1 54 5.7 6.0 63 6.6 6.9 72 75 78 8.1 84 87 9.0 9.3 9.6
§ 150W Ohne Bremse 30 33 36 39 42 45 438 5.1 54 57 6.0 63 6.6 69 72 75 7.8 8.1 84 87 9.0 93
S Mit Bremse 35 38 41 44 47 50 53 56 59 62 65 6.8 71 74 7.7 8.0 83 86 89 9.2 9.5 9.8

RCS3-SA8C



RCS3 RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, gekupp. Motoreinheit, Stahl-Rahmen

RCS3-SS58C

swodsl  Res3 -sssc - [ - [J - [ -[J-L0CJ]-C1-J
P q Enkoder- : Passende Kabel- :
e A— Baureihe — Typ typ — Motortyp — Steigung — Hub — Steverung linge — Optionen
WA: Batterielos-  100: Servo- 30:30 mm 50:50 mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 100 W 20:20 mm 1 P:1m Optionen siehe
150: Servo- 10:10mm 1000: 7000 mm S:3m Tabelle unten.
motor 150 W 5:5mm (Angabe in M:5m * Die Kabelaustritts-
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Lange richtung istimmer
ROO: Roboterkabel anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

=1
M_

An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrénkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die

kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.

Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die

maximale Geschwindigkeit fiir den gewtinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht im Horizontal-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G bei Steigung 5), im Vertikal-Betrieb von 0,2 G.

(3) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhéht.

(4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

beachten

Modellspezifikation
ESteigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Motor- |Steigung | Max. Zuladung | Wirksame | Hub Hub | 5600
okl leist. () | (mm) |Horizontalkg|Vertikal (kg) Lingskrafty| ~ (mm) Steigund | (B0mmscite) 0 || 78D | 26 || G || €50 | S0 | S50 |60
- - - -30- - - - 30 8 2 56.6
RCS3-558C 100-30 30 1800 | 1660 |1460 | 1295 [1155 [1035 | 935 | 850 | 775
RCS3-5S8C-[@]-100-20- (@ - [3) - [@ - [B) B N
RCS3-558C-[@]-100-10- 2 @ -G 0 | 40 8 | 1698 | 20 | 1200 |1105 | 970 | 860 | 770 | 690 | 625 | 565 | 515
RCS3-SS8C-[@]-100-5-[2) - [B) - [@ - [B) 5 80 | 16 | 3397 | 1000
(in 50 mm-
RCS3-5S8C-[@-150-30-[@) @-G 30 | 12 | 3 | 851 |Sonmem| | 10 | 600 | 550 | 485 | 430 | 385 | 345 | 310 | 280 | 255
RCS3-5S8C-[@]-150-20- (@ - [3)-[@ - &) 150 | 20 | 30 | 6 |[1276
5 300 | 275 | 240 | 215 | 190 | 170 | 150 | 140 | 125
RCS3-5S8C-[@]-150-10- [ @-B 10 | 60 | 12 | 2553
Erklérung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellénge Optionen
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
vp efeemels Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment

Ma: 198,9 N-m, Mb: 198,9 N-m, Mc: 416,7 N-m

Speziallingen

X11 (11 m) ~ X15(15m)

Zuléss. dynam. Lastmoment (¥)

Ma: 43,4 Nem, Mb: 43,4 Nem, Mc: 90,9 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1 (1 m) ~ RO3 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)
RO06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11(11m) ~ R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Roboterkabel

* Siehe Seite 84 flr Ersatzkabel.

Name Code Seite
Kabelaustritt hinten links A1E
Kabelaustritt seitlich links A1S Einzelheiten
Kabelaustritt hinten rechts A3E zu den
Kabelaustritt seitlich rechts A3s Optionen siehe
Bremse B RoboCylinder-
- = Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR

3 9 RCS3-SS8C

- Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 450 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 10000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

L
Ma Mb Mc Ma Mc
% / 6/ L
Fur weitere Einzelheiten bezuglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCS3 RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen. WWW.€U.Fo ocyl

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).

3D
| CAD) *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
H Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fir Momentberechnung Ma.

90
-— 75 98.5 (100W) 141 (100W)
45 116.5 (150W) 159 (150W)

{ lelo[ | o]

_ _ _ N I N
‘ ‘ ,;‘:@_@;@E@
! 4-M8 Tiefe 10 7 -
2-08H7 Tiefe 10 (Ohne Bremse) (mit Bremse)

(Toleranz Passloch-Abstand +0.02)

L (300)
Offset-Referenzposition 20.5 Hub 170 35 98.5 (100W)

fiir Ma-Moment *3 116.5 (150W) Kabelverbindungs-
stecker *1

ME| SE Home | ME*2

o
1
Ref t ,(M Rahmenboden Erdungsanschluss (M3) 27)
eferenz-
80 1 80
flache g Lo
D-M8 Tiefe 10
Langloch, Tiefe 6 3-@5H7 Tiefe 6 .
vom Rahmenboden vom Rahmenboden 137 (100W) Sicherstellung von
14 A 155 (150W) 100 oder mehr
15 50 Nx100° F Nx100° 50 _31. N

45

(Austritt hinten links)

Modell-Code: A3S
(Austritt seitlich rechts)
Modell-Code: A3E

i
I
|

(Austritt hinten rechtsii

Modell-Code: ATE ‘
I
I
I
I

6l |5 Modell-Code: A1S
RES B (Austritt seitlich links)
(Abstand Langloch zu Passloch) (Kabelaustrittsrichtung)
4.5 C 50 31.5, icht

(Abstand Passlocher) Passlocher)

m Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000
100W Ohne Bremse 374 424 474 524 574 624 674 724 774 824 874 924 974 1,024 1,074 1,124 1,174 1,224 1,274 1,324
L Mit Bremse 416.5 466.5 516.5 566.5 616.5 666.5 7165 766.5 816.5 866.5 916.5 966.5 1,016.5 | 1,0665 | 1,116.5 [ 1,166.5 | 12165 | 1,266.5 | 13165 | 1,366.5
150W Ohne Bremse 392 442 492 542 592 642 692 742 792 842 892 942 992 1,042 1,092 1,142 1,192 1,242 1,292 1342
Mit Bremse 4345 484.5 5345 584.5 6345 684.5 7345 7845 8345 884.5 9345 984.5 1,0345 | 1,0845 | 1,1345 [ 1,1845 | 1,2345 | 1,2845 | 13345 | 13845
A 223 273 323 373 423 473 523 573 623 673 723 773 823 873 923 973 1,023 1,073 1123 1,173
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000 1,050
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
F 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
N 0 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5
g\ 100W Ohne Bremse 5.1 5.6 62 6.7 73 7.8 84 89 9.5 10.0 106 111 117 122 128 133 139 14.4 15.0 15.5
= Mit Bremse 55 6.0 6.6 7.1 77 82 838 9.3 99 104 11.0 1.5 121 126 132 137 143 14.8 154 15.9
§ 150W Ohne Bremse 5.1 57 6.2 6.8 73 79 84 9.0 9.5 10.1 106 11.2 17 123 128 134 13.9 14.5 15.0 15.6
8 Mit Bremse 56 6.1 6.7 72 78 83 89 94 100 10.5 1.1 11.6 122 127 133 138 144 149 15.5 16.0

RCS3-SS8C



RCS3

RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor, Aluminium-Rahmen

RCS3-SA8R

mModel  Res3 - SA8R - [ ] - [ - [ - [J-[1J-[CJ-[]
spezinka- § Enkoder- : Passende Kabel- :
- A— Baureihe — Typ typ Motortyp —  Steigung — Hub = G = linge —  Optionen
WA: Batterielos-  100: Servo- 30:30mm 50: 50 mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fur weitere
Absolut motor 100W  20:20 mm ? P:1m Optionen siehe
150: Servo- 10:10mm 1100: 1100 mm S:3m Tabelle unten.
motor 150 W 5:5mm (Angabe in M:Sm- * Die Motormontage-
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Linge  Seite mit Kabelaus-
RO: Roboterkabel  trittsrichtung ist
immer anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

=i

O
=u An Decke

* Modellabhangig kann es
einige Einschrénkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewilinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht im Horizontal-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G bei Steigung 5), im Vertikal-Betrieb von 0,2 G.

(3) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhéht.

(4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

beachten

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)

Modell lgf;“(’\;) S‘fig“;‘Q L% Z”\',:z:'k;?kg L‘:’n';ﬁ;’f‘t‘;) ub A £2150-650| 700 { 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000 |1050|1100
. mm, r mm, _e‘w
RCS3-SA8R-[@)-100-30-[0)- 0 8 s 30 | 1800 [1610(1420|1260|1120/1010 | 910 | 830 | 760 | 690
RCS3-SA8R-[@]-100-20- 2] - oo L2 | 20 | 4 | e
RCS3-SA8R-[@]-100-10- [2) - 10 | 40 | 8 | 1698 | 5o || 20 | 1200 [1070| 940 | 840 | 750 | 670 | 610 | 550 | 500 | 460
RCS3-SA8R-[@]-100-5-[2] - 5 | s0 | 16 | 3397 | 1200
RCS3-SA8R-[@)]-150-30-[2) - 30 12 3 | g5q |Schiten) | | 10 | 600 | 530|470 | 410 | 370 | 340 | 310 | 270 | 250 | 230
RCS3-SA8R-[@]-150-20- [2) 150 | 20 | 30 | 6 |[1276
5 | 300 | 260|230 | 200 180 | 170 | 150 | 135 | 120 | 110
RCS3-SA8R-[@]-150-10-[@ - [3) - - - . 10 | 60 | 12 | 2553

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub
Kabelldnge

insetzbare Steuerungen Kabelldinge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

41

RCS3-SA8R

e Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10

P (1 m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm

M(5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zuldss. statisches Lastmoment| Ma: 113,5 N-m, Mb: 177 N-m, Mc: 266 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 26,9 N-m, Mb: 38,4 N-m, Mc: 63,1 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO1 (1 m) ~ RO3 3m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 390 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 10000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

R11 (11 m) ~ R15(15m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

P

Name Code Seite
Bremse B L X ) - o ) .
. - Einzelheiten Fir weltgre Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Abgew. Motor links, Kat itthinten MLE zuden
Abgew. Motor links, Kabelaustritt seitlich MLS Optionen siehe
Abgew. Motor rechts, Kabelaustritt hinten MRE RoboCylinder-
Abgew. Motor rechts, Kabelaustritt seitlich MRS Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM



RCS3 RoboCylinder

Abmessungen

cylinder.de

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).

*2 Der Schlitten féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Offset-Referenzposition fir die Momentberechnung Ma

entspricht der des SA8C-Modells (siehe S. 38). 78
1.5 55 11.5 10012
275 5
2-¢6 H7, Passloch, Tiefe 10
4-M6, Tiefe 12 (Toleranz Passloch-Abstand +0.02)
- B o ®
[c] ®
olo|0|
- - - - - T T T T T T T T N9 D e
© ©
i & ® S f Lo
e e % o ] RN S -
T Kabelverbin- ) E%H
©@| ‘ 9 dungsstecker *1 mind.
T Sicherstellun: 100
(145.5) |_von mind. 10 300 2225 257.5 ‘
Seitlicher Kabelaustritt (ohne Bremse) (mit Bremse)
L
36 Hub 78 106.5
E | SE Home | ME*2
%y 3 -
. \
W 1 o i [ 1 o 4
g3 I A o |- &l
A9 L@ﬁ L ‘ ]
A4 g T il ;
SNV % 3 Erdungs- ~ 137 ‘ 8.5
Rahmenboden 80 62 anschluss (M3)
145.5 )
Langloch, Tiefe 6 vom Rahmenboden o
10 645 _ | Modell-Code: MRS I
31 50 F NX100P 50 31 (Motormontage rechts, |
' Kabelaustritt seitlich) ‘
I
Modell-Code: MRE 1
) g %/ R % % % ‘ (Motormontage rechts, ‘
& D i ! bel hinten) ‘
1; o I
o 3 ——&777———————————*—4)——4@——7— ! i
d 8 ) 0 \ — !
Referenzflache (80) 3 3 h 9 10012 ‘ |
o B 0 ! ‘
ilansi ge Abstand Langloch zu Passloch) 3-05 H7, Tiefe 6 !
(Detailansicht P) * ¢ g ) \ vor Rafmenboden | |
C i Modell-Code: MRS ‘
31 (Abstand Passlécher) 50 31 _\D-M5, Tiefe 10 1 t vllnks, i
Passlocher, ‘ inter) |
: ModellCode:MLs |
| (Kabelaustrittsrichtung) ntagelinks,
*Draufsicht Kabelaustritt seitlich) J
BAbmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000 | 1,050 | 1,100
L 2705 | 3205 | 3705 | 4205 | 4705 | 5205 | 5705 | 620.5 | 6705 | 720.5 | 7705 | 820.5 | 8705 [ 920.5 | 9705 [ 1020.5 | 10705 | 1120.5 | 11705 | 1220.5 | 12705 | 1320.5
A 196 246 296 346 396 446 496 546 59 646 696 746 796 846 896 946 996 1046 1096 1146 1196 1246
B 34 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1034 1084
C 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1034 1084 1134
D 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28
F 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84
N 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10
2 100W Ohne Bremse 36 39 42 45 48 5l 54 57/ 6.0 6.3 6.6 6.9 72 75 78 8.1 84 8.7 9.0 93 96 99
E Mit Bremse 4.0 43 4.6 4.9 52 55 5.8 6.1 6.4 6.7 7.0 73 76 79 8.2 8.5 8.8 9.1 94 9.7 10.0 10.3
§ 150 W Ohne Bremse 38 4.1 44 4.7 50 53 56 59 6.2 6.5 6.8 7.1 74 7.7 8.0 83 8.6 8.9 9.2 9.5 9.8 10.1
& Mit Bremse 4.1 44 4.7 5.0 53 56 59 6.2 6.5 6.8 7.1 74 77 8.0 83 8.6 89 9.2 9.5 9.8 10.1 104

RCS3-SA8R



RCS3 RoboCylinder

( S 3 - S S 8 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, gekupp. Motoreinheit, Stahl-Rahmen

swodel  RCS3 —ss8C - [ ] - [ - [J -1 -[CJ- 1 -
P . Enkoder- q Passende Kabel- q
tionen Baureihe s typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos-  100: Servo- 30:30 mm 50: 50 mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 100 W 20:20 mm 1 P:1m Optionen siehe
150: Servo- 10:10 mm 1000: 1000 mm S:3m Tabelle unten.
motor 150 W 5:5mm (Angabe in M:5m * Die Motormontage-
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Linge  Seite mit Kabelaus-
ROO: Roboterkabel  trittsrichtung ist
immer anzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

=1
EED o

An Decke

* Modellabhdngig kann es
einige Einschrénkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit firr die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit flir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht im Horizontal-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G bei Steigung 5), im Vertikal-Betrieb von 0,2 G.

(3) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhéht.

(4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Motor- | Steigung | Max. Zuladung | Wirksame | Hub Hub| 50600
ol leist. (w) | (mm)  |Horizontalkg|Vertikal (kg) Lingskrafty| ~ (mm) SteigundX | (B0mmScite) G0 || 780 | 250 || G || G50 | S0 || €50 |64
RCS3-SS8R-[@ -100-30- [2) - - 0 | 8 2 | 566

30 | 1800 |1660 |1460 [1295 1155 (1035 | 935 | 850 | 775

RCS3-SS8R-[@)-100-20- 2] - 20 | 20 | 4 | 849

@@@
BEE
G}

RCS3-SS8R-[@]-100-10- - 1o 10 40 8 | 1698 so- 20 | 1200 |1105| 970 | 860 | 770 | 690 | 625 | 565 | 515
RCS3-SS8R-[@-100-5- [@) - - 5 | 8 | 16 | 3397 | 1000
RCS3-SS8R-[@] -150-30- -@-3 30 12 3 | 851 |Somen| | 10 | 600 | 550 | 485 | 430 | 385 | 345 | 310 | 280 | 255
RCS3-SS8R-[@ -1 50-20- -B-@- 150 | 20 | 30 | 6 |[1276

@

RCS3-SS8R-[@-150-10- @) - 3] - [@
Erklarung deerffern: Enkodertyp Hub

10 60 12 2553

nsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnun Beschreibun
vp e Antriebssystem : Kugelumlaufspindel @16 mm, ge?ollt Cci0
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Stahl speziallegiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zuldss. statisches Lastmoment| Ma: 198,9 N-m, Mb: 198,9 N-m, Mc: 416,7 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuléss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 43,4 N-m, Mb: 43,4 N-m, Mc: 90,9 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) - Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 450 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4 m) ~ RO5 (5m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 10000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11(11m) ~ R15 (15 m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

N S S de

Name Code Seite
Bremse B Fur weitere Einzelheiten bezuglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
- - Einzelheiten RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Abgew. Motor links, Kabelaustritt hinten MLE zuden
Abgew. Motor links, Kabelaustritt seitlich MLS Optionen siehe
Abgew. Motor rechts, Kabelaustritt hinten MRE RoboCylinder-
Abgew. Motor rechts, Kabelaustritt seitlich! MRS Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM
Schlittenroller Spezifikation SR

4 3 RCS3-SS8R



RCS3 RoboCylinder

Abmessungen

www.eu.robocylinder.de

unsere Internetseite herunterladen.

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).

*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
*3 Die Offset-Referenzposition fiir die Momentberechnung Ma
entspricht der des SS8C-Modells (siehe S. 40).

SE: Hub-Endpunkt

+0.015
2-@8H7 o  Tiefe 10
(Toleranz Passloch-Abstand +0.02)

4-M8 Tiefe 10

9 — ) = ———— -
@, Kabelverbindungs- <
stecker *1
(e[ ™ @ _odermehr_
(145.5) Sic von 100 oder mehr (300) 2225 257.5
Kabelaustritt seitlich (ohne Bremse) (mit Bremse)
L
0. Hub 170 61
ME| SE Home | ME*2
I3 3 |
|
| — 1 T
| | : o
Rl f‘—el L—p g ‘—e - - - o— Y
S =10 ® [ ‘ oP
I S oD 28 A —
o
74 3 137 8.5
Rahmenboden / 80 62.5 Erdungsanschluss (M3)
145.5 )
Langloch, Tiefe 6
vom Rahmenboden N
i -1
14 A 645 | Modell-Code: MRS |
415 50 ] Nx100P 3 Nx100° 50 __31. | ‘ Motorrechts |
I I ! Kabelaustritt seitich) |
i i — ‘ Modell-Code: MRE ] I
o K (Motor rechts,
© O 0l ! itt hinten) !
>—oeﬂ\%e 1 | i
o |
& & 4
d i |
o .6 B +0012 ' ‘
(Detailansicht P) 3o (Abstand Langloch zu Passloch) 50 IOHT 0 Tefe6 ! !
i c 305K Tefe 10 |
41.5 (Abstand Passlcher) 31.5 vom Rahmenboden | Modell-Code: MLE ‘
(Passlocher) | (Motor links 1
D-MS8 Tiefe 10 | itthinten)
‘ § Modell-Code: s |
' (Kabelaustrittsrichtung) (Motor links !
* Draufsicht Kabelaustritt seitlich) |
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000
L 301.5 3515 401.5 451.5 501.5 5515 601.5 651.5 7015 7515 801.5 851.5 901.5 951.5 1,001.5 | 1,051.5 | 1,015 [ 1,151.5 [ 1,201.5 | 1,251.5
A 223 273 323 373 423 473 523 5765 623 673 723 773 823 873 923 973 1,023 1,073 1123 1173
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000 1,050
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
= 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
N 0 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5
el 100W Ohne Bremse 6.0 6.5 7.1 76 82 87 93 9.8 104 109 11.5 120 12,6 13.1 137 14.2 14.8 153 159 164
E Mit Bremse 6.3 6.8 74 79 8.5 9.0 9.6 10.1 10.7 11.2 11.8 123 129 134 14.0 145 15.1 15.6 16.2 16.7
§ 150W Ohne Bremse 6.1 6.6 72 7.7 83 8.8 94 9.9 10.5 11.0 11.6 121 12.7 132 13.8 143 14.9 154 16.0 16.5
& Mit Bremse 64 6.9 7.5 8.0 8.6 9.1 9.7 102 10.8 113 11.9 124 13.0 135 14.1 14.6 15.2 15.7 163 16.8

RCS3-SS8R



RCACR RoboCylinder

RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
24-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

RCACR-SA4C

| B

Model  RCACR-SA4C - [ ] - 20 - [J - [ - [ -] []
speziika- _ -
ti':)nen Baureihe —  Typ — Enlt(;:er — Motortyp —  Steigung — Hub = S‘;Z?::Liz = If;:;é Optionen

WA: Batterielos-  20:Servo- 10:10mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere

Absolut motor 20 W 5:5mm 1 P:1m Optionen siehe
2.5:2.5mm 400: 400 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:5m .
50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

Cl|| Vertikal =
e &
w

IH TP

An Decke

* Modellabhingig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung BHub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- |Steigung| _Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub 50~400 Ansaugrate
leistung (W)|  (mm) | Horizontal kg) | Vertikal (kg) |Langskraft ()| ~ (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (N&/min)
RCACR-SA4C-[@-20-10-[@]- [B] - [@ - 10 4 1 196 10 665 50
50~400
RCACR-SA4C-[@]-20-5- [2)- [B) -[@) - 20 5 6 25 352 | tnsomn. 5 330 30
RCACR-SA4C-[@]-20-2.5-[2) - [B) - [@) - 25 8 45 | 784 25 165 15

(Einheit fiir max. Geschwindigkeit: mm/s)

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabelldnge Optionen
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

e Kabelcode Antriebssystem Kugelumlaufspindel 28 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment

Ma: 6,9 Nem, Mb: 9,9 Nem, Mc: 17,0 Nem

Spezialldngen

X11 (11 m) ~ X15 (15 m)

Zuldss. dynam. Lastmoment (*)

Ma: 3,29 N-m, Mb: 4,71 N-m, Mc: 8,07 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Reinraumklasse

1SO-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)

RO1(1m) ~ RO3 (3m)

Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel

RO6 (6m) ~ R10 (10 m)

R11 (11 m) ~ R15(15m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 flir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B
Montagefull FT Einzelheiten
Home-Sensor HS zu den
Umgekehrte Referenzposition LA Optionen siehe
Schlittenabstandshalter NM RoboCylinder-
Schlittenroller-Spezifikation SS Gesamtkatalog.
Absaugrohrverbindung gegeniber VR

4 5 RCACR-SA4C

- Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 120 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

P e

Fur weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.



RCACR RoboCylinder

Abmessungen

konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internet: herunterladen. www.eu.robocylmcler.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73). *4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldchern
CAD; *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
H Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt Gerausche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der Oberseite des
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm

oder weniger.

4-@3.6 32 Kabelverbindungs-
@6,5 Flachsenkung, Tiefe 3,7 20“%2 stecker *1
(zur Montage der Achse) 2-@3H7, Tiefe 5 ﬁ‘s@‘— 4-M3, Tiefe 7

= T T

gdhons B¢

Justier- @8 Loch g @ T T [
&— 088
f

. . 1 240
Detailansicht des Justier- _Endflache / Endflache des Rahmens Passendes Ansaugrohr A.D.: @6

schlitzes zur Einstellung ~ des Rahmens
der Schlittenposition

5 Sicherstellung von
gggfﬁ;ﬁ?{ﬁrenz‘- L Endflache des Rahmens 100 oder mgehr ‘
* Batterielos-Absolut-Spezifikation 137.2 .
36 Moment Ma*3 ‘ ? b ‘ gegentiber-
55 18. 24 Hub , 68 13;5 (177.2 bei Typen mit Bremse) Iiege_ende Seite
o 15 5. @%& Homa w2 ‘ Standardseite (optlonefl)
e | 2
P 4 ] — { ¥
S O o n m ( ;W S
N | T B | . e = — CR <
2|® g | |>--4| g
3 ! = I \/ >
I 37 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 46
= =
3

Achsbreite: 40

Endflache des 50 (Hub 50) Endfiache des Rahmens
Rahmens \118 R _ Ux100 50
4 J———
I 0 [
o <+ T
2 O e s e—— ———9 | ”EE%ET
flache IS 7r 49\—L e
Detailansicht A Detailansicht By
(Ach:-;le?grz‘nczﬂéche) des Langloches ~ M-M3, Tiefe 5 P (23 Bohrung und | 2-@3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der N (@3 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens

BAbmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400

. [ [ohneBremse| 293 | 343 [ 393 | 443 [ 403 | 543 | 593 [ 643
| Absolut [ MitBremse | 333 | 383 | 433 | 483 | 533 | 583 | 633 | e83
M 122 | 172 | 222 [ 272 [ 322 [ 372 | 422 | 472

N 50 | 100 [ 100 [ 200 [ 200 | 300 | 300 | 400

P 35 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385

R 2 | 2 | 72 | 22 | 72 | 22 | 72 | 22

U - 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10

Gewicht (kg) 07 | 08 | 09 1 |12 | 13 | e

RCACR-SA4C 4



RCACR RoboCylinder

RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
24-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

RCACR-SA5C

| | =
Model  RCACR-SASC - [ ] - 20 - [J - [J-[]-[C]-[]
spezifka- . Enkoder- A Passende Kabel- -
i — Baureihe — Typ typ — Motortyp —  Steigung — Hub ~ Steuerung linge —  Optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 20:20 mm 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen siche
6:6 mm 500: 500 mm S:3m Tabelle unten.
393imm (Angabe in M:5m B
. 50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

Energiespar-Option

H HA

An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Niheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Wenn sich der Hub erh&ht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fiir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Bitte
beachten

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung M Hub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate

Model ngon|” o ot e oo _| |swigii | osiome | o | b
RCACR-SASC- [ 20-20- @- @) - @- & 2 | 2 | o5 | 107 2 | loo | oo |
RCACR-SA5C- (1)} -20-12- @) - [3) - [@) - 12 4 1 167 | o0 12 800 760 50
RCACR-SA5C-[@)-20-6- [@] - - * 6 8 2 333 | St 6 400 380 30
RCACR-SA5C- [ -20-3-[2) - - 3 12 4 657 3 200 190 15

Die Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Erkldrung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung

e e Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [+0.03 mm]
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 18,6 Nem, Mb: 26,6 Nem, Mc: 47,5 N-m

Speziallangen

X11(11m) ~ X15(15m)

Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 5,81 Nem, Mb: 8,3 N-m, Mc: 14,8 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Reinraumklasse

RO1 (1 m) ~ RO3 (3m)

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO4 (4 m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel

R06 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11(11m) ~ R15(15m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 fur Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Einzelheiten
Montageful FT zu den
Home-Sensor HS Optionen siehe
Energiespar-Funktion LA RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog
Absaugrohrverbindung gegentiber VR )

4 7 RCACR-SA5C

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
(*1) Der Wert in [ ] gilt bei Steigung 20 mm.

(*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und

Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

2 30 oo pr S

Zulassige Auskragung

Fir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

1SO-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)




RCACR RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73). *4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
W Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt Gerdusche erzeugt. Wenn die Montagel6cher an der Oberseite des

Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm
oder weniger.

£
e} 40
4-4.5 £q Kabelverbindungs-
@8 Flachsenkung, Tiefe 4,5 ,E = 193872 stecker *1 9
(zur Montage der Achse) *4 o2 E 2-@4H7 Tiefe 6 "—9’ 4-M4Tiefe 9
= H
T
®. @ _H®
< | ,k};,7,7,7,7,,,,7,7,7,7,7,7,7, () |
S .
CN% EeEs  -Hg
[‘]}:ﬂ[ f I 1 240
Detailansicht des Justier- 102 _ha M 4.5 | \Passendes Ansaugrohr A.D. @6
schlitzes zur Einstellung Endfliiche/
der Schlittenposition des Rahmens
L Endfléche des Rahmens Sid‘::jse‘flr:’:’iwo
Offset-Referenz- ,
position fiir Batterielos-Absolut-Spezifikation 114.2 .
Ma-Moment *3 257 Hub ) 90 155 (154.2 bei Typen mit Bremse) ?egenubefj
3 3 . iegende Seite
18.2 MEjgj Homa A MEk2 Standardseite  (optional)
B T —_— _
2 = ,7,,7,,7,,i,,j [ ‘ﬁj
@ = s I — t @, [ &)
5 ©Ogq I 0 i . B © |
5 i
E
§ <>© ©¢ "
! :*;,
A‘V‘[ 50 ) Unterseite des Rahmens Motorbreite: 52
Achsbreite: 52
Endfléche des
Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
4, R Ux100P (Hub auBer 50) 5
o] I ¢
s T% +
Ref¢ - 3 P 1~ S, e S 1
eferenz- 3: _ ® D— HH%
: ©-4- .
Detailansicht A Detailansicht || /
(Montageloch und Referenzflache) ~ des Langlochs =
m-M4 Tiefe 7 P (@4 Bohrung/Langloch) 2-GaH7, Tiefe 5 vom ,
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)

vom Rahmenboden

| Abmessungen und Gewicht pro Hub ~ Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
! OhneBremse | 295.4 | 3454 | 3954 | 4454 | 4954 | 5454 | 5954 | 6454 | 6954 | 745.4
Absolut | MitBremse | 335.4 | 3854 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 6854 | 7354 | 7854

M 142 | 192 | 242 [ 202 | 342 | 392 | 442 | 492 | 542 | 592
N 50 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500
P 35 85 85 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 2
u 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 13 14 15 1.6 1.7 1.8 1.9 2 21 22

RCACR-SA5C



RCACR RoboCylinder

RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
24-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

RCACR-SA6C

| | =
Model  RCACR-SA6C - [ ] - 30 - [J - [J-[]-[C]J-[]
grziuler i Enkoder- : Passende Kabel- .
. Baureihe — Typ typ — Motortyp —  Steigung — Hub = Saomy — linge — Optionen
WA: Batterielos- 30: Servo- 50:50 mm A5: ACON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor20W  20: 20 mm 1 P:1m Optionen siehe
12:12 mm 600: 600 mm S:3m Tabelle unten.
6:6 mm (Angabe in M:5m
b 50 mm-Schritten, XOO: Spezifizierte Lange
2SS ) ROO: Roboterkabel

Energiespar-Option

12

Vertikal

Z (]
g
£ ll=o

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Bitte

beachten

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaB3zeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung B Hub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- |steigung| Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub|50~450| 500 | 550 | 600 [A
leistung W)|  (mm) [ Horizontal k[ Vertikal (g) | Leingskraft ) (mm) steiguie| oty | mm) | mm) | (mm) | (N&/min)
RCACR-SAGC- (1 30-20-2]-(3)- @ -3 o | 5 | os | 6 w | el
RCACR-SA6C-[@)-30-12-[2]-[3)-[@] - " 12 6 15 242 | 12 | 800 | 760 | 640 | 540 | 50
RCACR-SA6C-[@)]-30-6- [2] - 6 12 3 484 | Sorten 6 | 400 | 380 | 320 | 270 | 30
RCACR-SA6C-[1)]-30-3-[2] - 3 18 6 9.8 3 200 | 190 | 160 | 135 [ 15

Die Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Erkldrung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Typ Kabelcode - -
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [+0.03 mm]
Standardkabel S3Bm) Spiel max. 0,7 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)

Zulass. statisches Lastmoment | Ma: 38,3 Nem, Mb: 54,7 N-m, Mc: 81,0 N-m

Speziallangen

X11 (11 m) ~ X15(15m)

Zuldss. dynam. Lastmoment (¥)| Ma: 11,6 Nem, Mb: 16,6 N-m, Mc: 24,6 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Reinraumklasse

1SO-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)

RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

RO4 (4 m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel

R06 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11(11m) ~ R15 (15m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 73 fur Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Einzelheiten
Montageful FT zuden
Home-Sensor HS Optionen siehe
Energiespar-Funktion LA RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog
Absaugrohrverbindung gegeniiber VR )

4 9 RCACR-SA6C

« Referenz fiir die zuléssige Auskragung / max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

(*1) Der Wert in [ ] gilt bei Steigung 20 mm.

(*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betri
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragu

iebs-und

ng

2 o A

Fur weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.




RCACR RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

3D
,CAIV D)

ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 73).
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

Kabelverbindungs-
stecker *1

=
23
&2 60
Ee 50
2 | 2:05H7 Tiefe 6 ’_32%1“01- 4-M5 Tiefe 9
— B
T T
© B% o [ e
e ®
® ®
@ e &3 D
ilansi fer- A 24
Detailansicht des Justier I f -4 Passendes A v AD. 6 (240)
schlitzes zur Einstellung
der Schlittenposition
N Sicherstellung 100
Ofset Referen- L Endflache des Rahmens oder mehr ‘
50 position fiir . / Batterielos-Absolut-Spezifikation 124.2
39 Ma-Moment *3 237 Hub 115 18.5_#¢ (164.2 bei Typen mit Bremse)
3, L
}‘A’} ‘M" ME / RSE Home @ ‘
? al =
v : _ f s
<
5 ' 1O < ] ,7,7 I
£
£ i
a | f i
A 56 Unterseite des Rahmens
Achsbreite:58 |
Endfléche des
Rahmens Endflache des Rahmens
102, N8 R Ux100P 8
I i
-
© o
T R - —————————————— v ———————————D— | et 7
© ©
Detailansicht A Detailansicht 14 ‘é {}\ K
(Montageloch und Referenzfliche)  des Langlochs —
Langloch, Tiefe 5 P (@4 Bohrung/Langloch)
vom Rahmenboden N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Bohrungen)

€] €]
@ @

i -
Motorbreite: 58

Detailansicht X

-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden \__M-M5 Tiefe 8

| | Abmessungen und Gewicht pro Hub *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
. | [ ohneBremse| 3314 [ 3814 | 431.4 | 4814 [ 5314 [ 5814 | 6314 | 6814 [ 7314 | 7814 | 8314 [ 8814
Absolut [ witremse | 371.4 | 4214 [ 4714 [ 5214 | 5714 [ 6214 [ 6714 | 7214 | 7714 [ 8214 [ 8714 | 9214
N 81 131 | 181 [ 231 [ 281 | 331 | 381 [ 431 [ 481 | 531 | s81 [ 631
P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 14 | 16 | 18 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 [ 34 | 36

RCACR-SA6C



RCSZ C R RoboCylinder

R c S 2 c R_ S A 4 C RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

| =
Model  RCSXR-SA4C - [ ] - 20 - [ - [ - (] -[C1- [
spezifika- . N - L -
o Baureihe — Typ — Enlt(;)ger — Motortyp —  Steigung — Hub — SPt:fxsee:l‘::leg — Il('a?rtn,gel —  Optionen
WA: Batterielos-  20: Servo- 10:10mm 50:50 mm T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 5:5mm 1 P:1m Optionen siehe
25:2.5mm 400: 400 mm S:3m Tabelle unten.
(Angabe in M:5m .
50 mm- Schritten) XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

* CE-Konformitét als Standard-Option.

M

* Modellabhdngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Niheres dazu

bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
Bitte die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

beachten J | (2) Fir weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe

RoboCylinder-Gesamtkatalog.

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (sieche MaB3zeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung BHub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- | Steigung| _Max. Zuladung | Wiksame | Hub Hub 50~400 Ansaugrate
leistung W)|  (mm) | Horizontal kg | Vertikal (kg) |Lengskraft (\)|  (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (Ne/min)
RCS2CR-SA4C- [ -20-10- [@]-[B) - [@)] - 10 4 1 196 10 665 50
50~400
RCS2CR-SA4C-[@) -20-5- [2) - [3)] - [@) - 20 5 6 25 392 | (nsomm- 5 330 30
Schritten
RCS2CR-SA4C-[@)-20-2.5-[@]- [B)-[@) - 25 8 45 784 25 165 15
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellinge Optionen (Einheit fiir max. Geschwindigkeit: mm/s)
Kabellange Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ ieledteerls Antriebssystem Kugelumlaufspindel 28 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) ~ X10 (10 m) Zuldss. statisches Lastmoment | Ma: 6,9 Nem, Mb: 9,9 Nem, Mc: 17,0 Nem
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 3,29 Nem, Mb: 4,71 N-m, Mc: 8,07 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)
RO1 (1 m) ~ RO3 3m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4m) ~ ROS5 (5 m) - Referenz fiir die zulassige Auskragung / max. 120 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
R11(11m) ~ R15(15m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuldssige Auskragung
* Siehe Seite 84 fir Ersatzkabel.

L
optionen v e " e %
- L
Name Code Seite % / /
Bremse B

= - Einzelheiten Fi itere Einzelheiten beziiglich Lebensd: lassiger M tenricht d Ausk ieh
(ir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zulassiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

Montageful FT _Zu den_ RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Home-Sensor HS Optionen siehe

Umgekehrte Referenzposition| NM RoboCylinder-

Schlittenabstandshalter SS Gesamtkatalog.

Absaugrohrverbindung gegeniiber] VR

5 1 RCS2CR-SA4C



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

ie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
CAD) *2 Der Schlitten féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
w ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageléchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden,
was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder Gerdusche erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden,
fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger.

4-33.6 32 Kabelverbindungs-
@6,5 Flachsenkung, Tiefe 3,7 _%_ stecker *1
(zur Montage der Achse) *4 2-333H7, Tiefe 5 ﬁ% 4-M3, Tiefe 7
20347, Tiefe 5
=]
o 5o
. N — - 53 4 — -
Justier- @8 Loch 58
Schlitz o3

10 1 M

. . . (240)
2 T
Detailansicht des Justier- ~ Endflache Endflache des Rahmens, \Passendes Ansaugrohr A.D.: @6

schlitzes zur Einstellung des Rahmens
der Schlittenposition

Offset-Referenz- i Sicherstellung von

position fur L Endfléche des Rahmens 100 oder mehr

Moment Ma*3 |
—a—/ 24 Hub . 68

liegende Seite

. / Batterielos-Absolut-Spezifikation 137.2 gegentiber-
Standardseite  (optional)

IH

36 3

22 185' 3 (177.2 bei Typen mit Bremse)
o - MEARSE Home F B2 -
— ‘ :
Q | N <
é o © @ b T —_— -_g
Z| 9 T 5
= ' o
IR A = — L s

;
J [ 37 Unterseite des Rahmens

[ 115 Motorbreite: 46
Achsbreite:40

o

Endfliche des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
R le, R Ux100 .
I
4 ( D
2 —
3 —— -
Referenzfléche 9:; =T P
Delansch A porgin; = h—
(Achs-Referenzflache) ges Langlochs ~ M-M3, Tiefe 5 P (@3 Bohrung und Langlochabstand) 2-@3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Langloch, Tiefe 5 von der
Untgrse\te des Rahmens/ N (28 Lochabstand)

lAbmessungen und Gewicht pro Hub  *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300 [ 350 [ 400

. [Batterielos | OhneBremse | 203 | 343 [ 393 | 443 | 493 [ 543 [ 503 | 643
| Absolut | MitBremse | 333 | 383 | 433 [ 483 [ 533 | 583 | 633 [ 683
M 122 | 172 | 222 [ 272 | 322 | 372 | 422 [ 4m2

N 50 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400

P 35 85 85 185 | 185 | 285 [ 285 | 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

u - 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10

Gewicht (kg) 0.7 0.8 09 1 1.1 1.2 13 14

RCS2CR-SA4C 5 2



RCSZCR RoboCylinder

RC S 2 c R_ S A 5 C RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

| E
M°":'k RCS2CR- SA5C - [ | - 20 - [ ] - [ ] - []-[C1]- [
spezihika- q Enkoder- A Passende Kabel- ;
i — Baureihe — Typ = typ — Motortyp —  Steigung — Hub ~ Steuerung linge —  Optionen
WA: Batterielos- 20: Servo- 20:20 mm 50:50 mm T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen siche
6:6 mm 500: 500 mm S:3m Tabelle unten.
393imm (Angabe in M:5m B
: 50 mm-Schritten) XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

* CE-Konformitét als Standard-Option.

m @

* Modellabhanglg kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erh&ht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fiir den gewiinschten Hub.

beachien ) | (2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Bitte

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung
der Schlittenposition (siehe MaBzeichnung auf der rechten Seite).

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung M Hub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate
Modell Motor- [Steigung| _Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hub | 50450 500 Ansaugrate
leistung W)|  (mm)  [Horizontalkg)] Vertikal (ko) |Langskraft (V) ~ (mm) Steigung (50 mm-Schritte) (mm) (Ne/min)
1300 1300
RCS2CR-SA5C- [ -20-20- @ - [B) - [@) - 2 2 | 05 | 107 2 <800> | <8oo> 80
RCS2CR-SA5C- [@]-20-12- [@) - [3) - [@ - [&) 12 4 1 167 | o 12 800 760 50
20 oo
(in 50 mm-
RCS2CR-SA5C-[@)] -20-6-[2) - - 6 8 2 333 | schritte) 6 400 380 30
RCS2CR-SA5C- [@)]-20-3- [ - [3) - [@) - 3 12 4 657 3 200 190 15
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen RIS g(ezlfﬁﬁeti)f}i\freﬁ\‘gfI'GB:;!LE:V){;S}ZPQZEE mmg;
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
T Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [+0.03 mm]
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zuldss. statisches Lastmoment| Ma: 18,6 N-m, Mb: 26,6 N-m, Mc: 47,5 N-m
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 5,81 Nem, Mb: 8,3 N-m, Mc: 14,8 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Reinraumklasse 1S0-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)
RO1(1m) ~ RO3 3m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) - Referenz fiir die zuléssige Auskragung / max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
R11 (11 m) ~ R15 (15m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)
* Siehe Seite 73 fur Ersatzkabel. Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung
5 L
Ma Mb Mc Ma Mc
Name Code Seite % / % <
Bremse B Einzelheiten
— = zu den
Montagefufl FT Optionen siehe Fur weitere Einzelheiten bezuglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Home-Sensor HS RoboCylinder- RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM G
esamtkatalog.
Absaugrohrverbindung gegeniiber; VR 9

5 3 RCSCR-SA5C



RCS 2 C R RoboCylinder

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84). *4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageléchern

=3 *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen
w Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt Geréusche erzeugt. Wenn die Montagelcher an der Oberseite des

Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm

*3 Referenzpunkt fir Momentberechnung Ma. £
oder weniger.

4945 B2 40 _ ]
@8 Flachsenkung, Tiefe 4,5 E g %é)nz zaelzﬁ:f;$lndungs
(zur Montage der Achse) *4 © S £| 2-@4H7Tiefe 6 ’lg’T» 4-M4 Tiefe 9
KREeESE| — ==
- T
1
@2@ @ 59
I I ) — SRR R & <) I |
© ®
® BleEs  Bo

I f L

ZE:.?.':::';S: g:ztﬁf:':g 1021, J14. M 2 Passendes Ansaugrohr A.D. @6
Endfliche /

der Schlittenposition des Rahmens

(240)

N
i

Endflache des Rahmens Sicheéstellung 100

Offset-Referenz- L oder mehr
45 positionfir Batterielos-Absolut-Spezifikation 114.2 "
Ma-Moment *3 i i gegentiber-
32 —_— 25.; , Hub . 90 1%5 /(1542 bei Typen mit Bremse) Standard- Iieggnde Seite
20 ME 7 \SE Home/| RMEF2 seite (optional)
g P i i I \ <
2 i o = ® T DN
s e ] ® | o
£\ j £
=79 =
3 [ ECORN I
A 0 T © g & * P
ﬂ 50 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 52
Achsbreite: 52
Endflache Endfléache
des Rahmens 50 (Hub 50) des Rahmens
T \ua R Ux100P (Hub auf3er 50) 50 a5/
g I l =
s @‘{% 4 4 %}@
Referenz- 3, & & 9
fiiche w0 O / S o—
>- o\——
Detailansicht A Detailansicht @é / é@
(Montageloch und Referenzfliche)  des Langlochs - -
m-Mé Tiefe 7 P (@4 Bohrung/Langloch) 2-B4H7, Tiefe 5 vom Rat boden
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)

vom Rahmenboden

| Abmessungen und Gewicht pro Hub *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L [ iel !Ohne Bremse | 295.4 | 3454 | 3954 | 4454 | 4954 | 5454 | 5954 | 6454 | 6954 | 745.4
| Absolut | MitBremse | 3354 | 385.4 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 6854 | 7354 | 7854

M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 13 14 1.5 1.6 17 18 19 2 21 22

RCS2CR-SA5C



RCS 2 C R RoboCylinder

RC S 2 C R_ S A 6 C RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

| | =
Model  RCS2CR-SA6C - [ ] - 30 - [ ] -[J-[C1]-C]- [
spezifika- . Enkoder- h Passende Kabel- -
i — Baureihe — Typ = typ — Motortyp —  Steigung — Hub ~ Steuerung linge —  Optionen
WA: Batterielos- 30: Servo- 20:20 mm 50:50 mm T2: SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 20 W 12:12 mm 1 P:1m Optionen sieche
6:6 mm 600: 600 mm S:3m Tabelle unten.
343imm (Angabe in M:5m B
. 50 mm-Schritten) XOO.: Spezifizierte Linge
ROO: Roboterkabel

* CE-Konformitét als Standard-Option.

m @

* Modellabhanglg kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhdht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fiir den gewiinschten Hub.

beachten (2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn

die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

*In der Abb. oben kennzeichnet ,A” einen Justierschlitz zur Einstelllung (3) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
der Schlittenposition (siehe MaB3zeichnung auf der rechten Seite). RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Bitte

Modellspezifikation
HSteigung und Zuladung M Hub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- |Steigung | _Max. Zuladung | Wirksame | Hub Hub |50~450| 500 | 550 | 600 |
Modell ’ - - . X
leistung (W) | (mm) [ Horizontal kg) | Vertikal (kg) |Langskraft () (mm) Steiguigs.|(s0mm-sdite)|  (mm) (mm) | (mm) | (N&/min)
1300 1160 990
RCS2CR-SA6C- (@) -30-20-[2)- (3] - [@ - 20 3 05 | 158 20 <800> | <800> | <800> | S0
RCS2CR-SA6C-[1]-30-12-[2) - [B) - [@ - 12 6 15| A2 | 12 | 80 | 760 | 640 | 540 | 50
30 -
(in 50 mm-

RCS2CR-SA6C-[@]-30-6-[2]-[3]- [@] - 6 12 3 484 | schritte) 6 | 400 | 380 | 320 | 270 | 30
RCS2CR-SA6C-[@]-30-3-[2) - - 3 18 6 9.8 3 | 200 | 190 | 160 | 135 [ 15
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen DeViEzine=> g(eéf:{}‘e?te}\:/re;'ak:I(f;‘cr,'jﬁrfg'lg';::: mmg

Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [+0.03 mm]
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 38,3 Nem, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 N-m
Spezialldngen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 11,6 Nem, Mb: 16,6 N-m, Mc: 24,6 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)
RO1 (1 m) ~ RO3 3m) Zuléss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) « Referenz firr die zuldssige Auskragung / max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
R11 (11 m) ~ R15(15m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)
* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel. Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung

L
Ma Mb Mc Ma Mc
Name Code Seite 6% G/ % L
Bremse 8 Einzelheiten

— - zu den

Montagefuf8 FT Optionen siehe Fiir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuléssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Home-Sensor HS RoboCylinder- RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Umgekehrte Referenzpos@on NM Gesamtkatalog.

Absaugrohrverbindung gegentiber, VR

5 5 RCS2CR-SA6C



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma.

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
*2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt

<
e
23 Kabelverbindungs-
o ﬂ stecker *1
£ 5| 2-@5H7 Tiefe 6 4-M5 Tiefe 9
nEE
©) S
I R e A I <) |
® ®
@ B e &3 &
Detailansicht des Justier- i H:\ m: -- (240)
schlitzes zur Einstellung == Passendes Ansaugrohr A.D. @6
der Schlittenposition
. Sicherstellung 100
Endflédche des Rahmens
Offset-Referenz- L odermehr
50 position fiir » Batterielos-Absolut-Spezifikation 124.2
39 Ma-Moment *3 23.7 Hub 115 18.5_/ (164.2 bei Typen mit Bremse)
3 [3
y—Aﬂ ‘M-‘ ME 1 RSE Home7| KME
—
2 — =
2 . =
S O = ] L I
g =
£
A | |- T
— T 1 I
A 56 Unterseite des Rahmens
Achsbreite: 58|
Endflache Endflache
des Rahmens

102, M8 R

Ux100P

Referenz-
flache

31

5,
goﬁ,gb
< |

Detailansicht
des Langlochs

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzflache)

:
o

Langloch, Tiefe 5
vom Rahmenboden

gegentiber
Standard-  |iegende Seite
seite (optional)
)

|

+©@b©"l

T
Motorbreite: 58

Detailansicht X

P (@4 Bohrung/Langloch)

N (@4 Bohrungen)

100 (@4 Bohrungen)

3-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

m-M5 Tiefe 8

| Abmessungen und Gewicht pro Hub *Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Ll telos-| OhneBremse | 331.4 | 381.4 [ 4314 | 4814 | 5314 [ 5814 [ 6314 | 6814 | 7314 [ 7814 | 8314 | 8814
| Absolut | MitBremse | 371.4 | 421.4 | 4714 | 5214 | 571.4 | 6214 | 6714 | 7214 | 7714 | 8214 | 8714 | 9214
N 81 131 | 181 [ 231 [ 281 | 331 | 381 [ 431 [ 481 | 531 | s81 [ 631

P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 14 | 16 | 18 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 | 34 | 36

RCS2CR-SA6C



RCSZC R RoboCylinder

230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

| E
Modsl RCS2(R-SA7C - [ ] - 60 — [ ] - [ 1 - [1-[1- [
spezifika- ' _ __ Enkoder- __ _ 0 _ __ Passende __ Kabel- :
o — Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung linge Optionen
WA: Batterielos-  60:Servo 16:16 mm 50:50mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 60 W 8:8mm 1 P:1m Optionen siche
4:4mm 800:800mm S:3m Tabelle unten.
* i Angabe in M:5m
Controller is not included. 50 |£nm€—;5chritten) XOO: Spezifizierte Lange
ROOC: Roboterkabel

CE nas

* CE-Konformitét als Standard-Option.

m @

* Modellabhanglg kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

{1) Wenn sich der Hub erhsht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um
die kritische Geschwindigkeit flr die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fir die Modellspezifikation die
maximale Geschwindigkeit fir den gewiinschten Hub.

{2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G {0,2 G, wenn

die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Die horizantale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe

Flihrung verwendet wird und keine externe Kraft auf die Schubstange

einwirkt auBer in Bewegungsrichtung.

{4) Fur weitere Informationen zu Anwendungen mit Schubbetrieb siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

=

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung B Hub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor-|steigung| _Max.Zuladung | Wiksame | Hub Hib [ 50~600 | ~700 | ~800 | Ansaugrate
leistung W)|  (mm) | Horizontal kg)| Vertikal (ko) [Léngskraft (\)| ~ (mm) Steigung™_| (S0mm-Schritie) | (mm) (mm) (N&/min)
RCS2CR-SA7C-[M)-60-16-[2)] - [3] - [@) - 16 12 3 63.8 16 800 640 480 50
RCS2CR-SA7C-[@)-60-8-[3]-[3)-[@) - 60 8 25 6 127.5 (ﬁf’;ﬁf’g_ 8 400 320 240 30
Schritte)
RCS2CR-SA7C-[M)-60-4-[2]-[3)-[@) - 4 40 12 255.0 4 200 160 120 10
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub Einsetzbare Steuerungen Kabelldnge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 212 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm [0.03 mm]
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment | Ma: 50,4 N-m, Mb: 71,9 Nem, Mc: 138,0 N-m
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (¥)| Ma: 20,7 N-m, Mb: 29,6 N-m, Mc: 56,7 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3m) Zuléss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) « Referenz firr die zuldssige Auskragung / max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
R11 (11 m) ~ R15(15m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel. Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung

Ma Mb Mc Ma : Mc
Name Code Seite 6% / % h
Bremse (Kabelausgang am Ende) BE Einzelheiten
Bremse (Kabelausgang links) BL

zu den

Bremse (Kabelausgang rechts) BR Optionen siehe Fur weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
= — - RoboCylinder- RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog

Absaugrohrverbindung gegentiber, VR )

5 7 RCS2CR-SA7C



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

S

onnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

£ 3D
‘CAI‘ Di

60
2-@5H7 Tiefe 10 5 50
4-M5 Tiefe 10
’ . . 4 5329 (240)
*Bei der Ausflihrung mit
umgekehrtem Referenzpunkt [ ‘
sind die Angaben an der Ryl d 9
Motorseite (Entfernung @ ol ol
zum Refenzpunkt) und ©) K .
abelverbindungs-
der Motor abgewandten —B eeEe ‘ stecker *1
Seite umgekehrt.
I : il I il
i Ir =3
Passendes Ansaugrohr A.D. @8
L g
g - 100 oder mehr gegentiber-
g(f]fssﬁlto ﬁezfgerrenz 17. Hub 128 137.5 y liegende Seite
3 .
Ma-Moment *3 ME ROSE (optional)
|(4) Standard-
seite
. o =
T T o r
I 1] A\b ~ g L / (@
= N
3 | oH ! puimyp Rl e @r- D
= © x © )
Ol
=
8 @ L =) ©
A (24) B 2
‘ °‘ 73
F-26
29,5 Flachsenkung, Tiefe 5,5
(von gegentiberliegender Seite) Bx100P E-@4H7, Tiefe 6 vom Rahmenboden
I I
— ¢ — & & & & & <
~
2| s —tg—p ¢ 4 +
<
Lo/ L& & & & & &
1 1
dzi‘f::gf;ﬁ D-M5 Tiefe 9 \_ Cx100° 100 J_ 30
H-Langloch, Tiefe 6 P (@4 Bohrung/Langloch)
vom Rahmenboden A 80 18 51 83.5
BR: Bremskabel 133 447 l633
Ausgang rechts ME SE
Abmessungen l@8)
der Bremseinrichtung BE: Bremskabel \
* Die Gesamtlénge der Modelle Ausgang hinten = S—cc—oc—oc o4
mit Bremse erhoht sich um ]
43 mm (56,3 mm bei Kabel- BL: Bremskabel
! Ausgang links
ausgang hinten),
Mehrgewicht: 0,6 kg
*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischt-
adriges Kabel (siehe S. 84). ~~ ® Abmessungen und Gewicht pro Hub
*2 Der Schlitten féhrt bei Riickkehr zur Home-Position
zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
die umgebenden Teile nicht berihrt. L 3325 | 3825 | 4325 | 4825 | 532.5 | 5825 | 632.5 | 682.5 | 7325 | 782.5 | 8325 | 882.5 | 9325 | 9825 | 1,0325 | 10825
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt A 0 100 | 100 [ 200 | 200 | 300 | 300 | 400 [ 400 | 500 | 500 | 600 | e00 | 700 | 700 | 800
*3 Referenzpunkt fiir Momentberechnung Ma. B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
E 2 3 B] 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 Bl 3 3
[7 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 585 685 685 785
Gewicht (kg) 26 238 3.0 32 35 37 39 4.1 44 46 4.8 5.0 53 55 5.7 59

RCS2CR-SA7C



RC53CR RoboCylinder

230-V Servomotor, gekuppelte Motoreinheit, Aluminium-Rahmen

=Modell  ReS3CR-SASC - [ ] - [J - [ -[J -] -C1- [
pezi - " _ __ Enkoder- __ _ : _ __ Passende __ Kabel _ q
I — Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Sty linge Optionen
WA: Batterielos-  100: Servo- 30:30 mm 50:50 mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 100 W 20:20 mm j P:1m Optionen siehe
150: Servo- 10:10mm 1100: 1100 mm S:3m Tabelle unten.
motor 150 W 5:5mm (Angabe in M:5m_ * Die Kabelaustritts-
50 mm- Schritten) XOIO: Spezif. Linge richtung ist immer
ROO: Roboterkabel anzugeben.

@[ﬁs

* CE-Konformitét als Standard-Option.

-—
. An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhdht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
Bitte maximale Geschwindigkeit fir den gewilinschten Hub.
beachten J | (2) Die Zuladung beruht im Horizontal-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G bei Steigung 5), im Vertikal-Betrieb von 0,2 G.
(3) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhéht.

Modellspezifikation
ESteigung und Zuladung B Hub, max. Geschwindigkeit und Ansaugrate
- | Stei Max. Zulad ksal Hub o, A f
Modell it | o o Vetialog]Cratatin| (| oo onES0} 700 | 750 | a0 | 50 500|550 1000 1050 1100 s
130
RCS3CR-SA8C- [1]-100-30- 30 8 2 566 30 | 1800 |1510{1340{1190{1070| 960 | 870 | 790 | 720 | 660 | (160)
RCS3CR-SA8C- [0]-100-20- oo L2120 | 4 | e )
RCS3CR-SA8C- [@]-100-10- - 10 | 40 8 | 1698 | 50~ 20 | 1200 {1010| 890 | 790 | 710 | 640 | 580 | 530 | 480 440 [ 110
RCS3CR-SASC-[1]-100-5- BB - 2 © | “s:»sjo-omom{ 10 | 600 | 500|440 390 | 350 | 320 | 290 | 260 | 240 | 220 | 60
RCS3CR-SA8C-[M]-150-30-[@) - - 30 | 12 | 3 | e |
RCS3CR-SA8C-[1)]-150-20-[2) @-E R 0 | W | 6 |16 5 | 300 250|220 190 170|160 | 140 | 130 | 120 | 10| 30
RCS3CR-SA8C-[@]-150-10- - 10 | 60 | 12 | 2553

(Einheit fiir max. Geschwindigkeit: mm/s)
insetzbare Steuerungen Kabelldnge Optionen (*) 130 N&/min bei Geschwindigkeiten bis 1500 mm/s,
160 N&/min bei Geschwindigkeiten dariiber.

Erklarung der Ziffern: Enkodertyp Hub

e Kabelcode : Bezeichnung : Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) ~ X10 (10m) Zuliss. statisches Lastmoment | Ma: 113,5 Nem, Mb: 177 N-m, Mc: 266 N-m
Spezialldngen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 26,9 N-m, Mb: 38,4 Nm, Mc: 63,1 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Reinraumklasse 1S0-Klasse 4 (US-Klasse 10 und M2.5 nach FED-STD 209D und 209E)
RO1 (1m) ~ RO3 3 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ ROS5 (5m) « Referenz fiir die zulassige Auskragung / max. 390 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
Roboterkabel RO06 (6m) ~ R10 (10m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 10000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
R11(11m) ~ R15(15m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
* Siehe Seite 84 fiir Ersatzkabel.

L
| optoren e e e e %
Name Code Seite % / 6/ -
Kabelaustritt hinten links A1E

Kabelaustritt seitlich links A1S . . L . . . L . .
e Einzelheiten Fiir weitere Einzelheiten bezlglich Lebensdauer, zulassiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustritt hinten rechts A3E -
° - zuden RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Kabelaustritt seitlich rechts A3sS . )
Optionen siehe
Bremse B )
N N RoboCylinder-
Umgekehrte Referenzposition NM Gesamtkatalog.
L-formige Absaugrohrverbindung VL
Keine Absaugrohrverbindung VN
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RCS3CR RoboCylinder

Abmessungen

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocy der.de

3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
CAD:; *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
w Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berthrt.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt s 35) (L-férmige Absaugrohrverbindung)
*3 Referenzpunkt fir Momentberechnung Ma. = *Der Absaugrohranschluss liegt gegeniiber
auf der Seite des Kabelanschlusses.
o Passendes Absaugrohr: AuBendurchmesser 10
I—I ] H (Innendurchmesser: 86.5)
132 4@3]:' Passendes Absaugrohr: AuBendurch-
66 messer 910 (Innendurchmesser: ©6.5)
98.5 (100 W) 141 (100 W)
5.5 55 5.5 116.5 (150 W) 159 (150 W) . (20)
275 275 ‘
== 5 © @ J :Iﬂ
{_d opfim
[=] ol 9
-1 - - " — " "~ "~~~/ -~/ © N O — T T T I I . /L’i — — /7 ]
© ©
| e [®
[ @ ] —1
2-06 H7, Passloch, Tiefe 10 (0hne Bremse)  (mit Bremse)
4-M6, Tiefe 12 oleranz Passloch-Abstand +0.02) Passendes Absaugrohr: Auendurch-
messer @10 (Innendurchmesser: @6.5)
L (300)
98.5 (100 W)
116.5 (150 W)
30 Hub 132 351 ( ) Kabelverbin-
Offset-Referenzposition dungsstecker *1
fir Ma-Moment *3 ME j Home; (ME*Z
1 : Lt
P S——— b
ml 44 J i
© LT
T 28 Rahmenboden Erdungsanschluss (M3)
A 80 27, (29.5)
80
Langloch, Tiefe 6 vom Rahmenboden 129.5 (100 W) Sicherstellung von
10 A 147.5 (150 W) 100 oder mehr
52 50 F Nx100P 50 36 R
| Modell-Code: A3 |
o o> S 3 > rS 0 ! (Austritt seitlich rechts) 1
‘ = Modell-Code: ‘
= o I i A3E (Austritt |
" © IR i SR N ! / hinten rechts) !
b L ‘ . Modell-Code: ‘
S S S Y g 1 ! S ATE (Austritt !
] 10.012 ! %" hinten links) ‘
S 6 0 Code:
5o - : | e
Referenz- (Detailansicht A) 0| (Abstand Langloch zu Passloch) Tiefe 6 vom Rahmenboden ! A
flache N ‘ (Kabelaustrittsrichtung) ‘
52 (Abstand Passlocher) 50 36 D-M5, Tiefe 10 | fDraufsicht

(Passlicher)

BAbmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000 | 1,050 | 1,100
100W OhneBremse | 361.5 | 4115 | 4615 [ 511.5 | 561.5 [ 6115 | 6615 | 711.5 | 761.5 | 8115 | 8615 | 9115 | 961.5 | 1011.5 [ 1061.5 [ 11115 | 11615 | 1211.5 | 1261.5 | 13115 | 13615 | 14115
L Mit Bremse 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954 1004 1054 1104 1154 1204 1254 1304 1354 1404 1454
150W OhneBremse | 379.5 | 4295 | 4795 | 529.5 | 579.5 | 6295 | 6795 | 729.5 | 779.5 | 8295 | 8795 | 9295 | 979.5 | 1029.5 | 10795 [ 11295 | 11795 | 1229.5 | 1279.5 | 13295 | 13795 | 14295
Mit Bremse 422 472 522 572 622 672 722 772 822 872 922 972 1022 1072 1122 172 1222 1272 1322 1372 1422 1472
A 222 272 322 372 422 472 522 572 622 672 722 772 822 872 922 972 1022 1072 1122 1172 1222 1272
B 34 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1034 1084
C 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1034 1084 1134
D 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28
F 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84
N 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10
;’c‘s 100W Ohne Bremse 28 3.1 34 37 40 43 46 49 52 55 58 6.1 64 6.7 7.0 73 76 79 82 85 88 9.1
= Mit Bremse 32 35 38 41 44 47 50 53 5.6 59 62 6.5 6.8 71 74 7.7 8.0 83 86 89 92 9.5
§ 150W Ohne Bremse 29 32 35 38 4.1 44 47 50 53 56 59 62 6.5 6.8 7.1 74 7.7 80 83 8.6 89 92
8 Mit Bremse 34 37 40 43 46 49 52 55 58 6.1 64 6.7 7.0 73 7.6 79 82 85 838 9.1 94 9.7
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RCS3CR RoboCylinder

RC S 3 C R_ S S 8 c RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, gekupp. Motoreinheit, Stahl-Rahmen

=Model  RCS3CR-SS8C - [ ] - (] - 1 - [ 1 -1 -] - ]
ti':) nen Baurehe —  Typ = Enlt(;l):er— — Motortyp  —  Steigung —  Hub - SPt:iS:rT;Z - Il(;rll)ge: = (e
WA: Batterielos-  100: Servo- 30:30mm 50:50 mm T2:SCON-CB N: Kein Kabel Fiir weitere
Absolut motor 100 W 20:20 mm 1 P:1m Optionen siehe
150: Servo- 10:10mm 1000: 7000 mm S:3m Tabelle unten.
motor 150 W 5:5mm (Angabe in M:5m I * Die Kabelaustritts-
50 mm- Schritten) XOO: Spezif. Lange richtung istimmer
ROO: Roboterkabel  3nzugeben.

* CE-Konformitét als Standard-Option.

=1
M_

An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrénkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Naheres dazu
bei Kontaktaufnahme.

Vertikal

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
Uberpriifen Sie in der Tabelle unten fiir die Modellspezifikation die
Bitte maximale Geschwindigkeit fiir den gewiinschten Hub.
beachten J | (2) Die Zuladung beruht im Horizontal-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 0,3 G (oder 0,2 G bei Steigung 5), im Vertikal-Betrieb von 0,2 G.
(3) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhoht.

Modellspezifikation

ESteigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Motor- |Steigung | Max. Zuladung Wirksame | Hub Hub | . 600
Modell leist.(w) | (mm)  [Hori Vertikal (kg)| Lingskeaft| ~ (mm) _— 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000 (NE/min)
- - 160
RCS3CR- SSBC . -100-30- 30 8 2 566 30 | 1800 |1660 (1460 (1295 |1155(1035| 935 | 850 | 775 | (190)
RCS3CR-SS8C- [} -100-20- -[@- I N R )
RCS3CR-SS8C-[@]-100-10- @ -[@) - 10 40 8 | 1698 20 | 1200 (1105|970 | 860 | 770 | 690 | 625 | 565 | 515 | 120
50~1000
RCS3CR-SS8C- [ -100-5- [@] - 3] - [@) - [&] 5 | 8 | 16 | 3397 [insom
10 600 | 550 | 485|430 |385|345|310|280|255| 80
RCS3CR-SS8C- [ -150-30- @ B-@- 30 | 12 | 3 | 8
RCS3CR-558C-[@-150-20-[2]-[31 - [@] - [&) 150 (207 S0T [FNeTT|127:6 5 | 300 | 275|240 215 | 190|170 | 150 | 140 [ 125 | 30
- - - -10- - - 10 60 12 2553
RC53CR SSSC . 150-10 @ . (Einheit fur max. Geschwindigkeit: mm/s)
Erklarung der Ziffern: Enkodertyp @ Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen (*) 160 N&/min bei Geschwindigkeiten bis 1500 mm/s,
190 N&/min bei Geschwindigkeiten dariiber.
Kabelldnge Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
T Kabel
P Elbeliandts Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Standardkabel S(3m) Spiel max. 0,1 mm
M (5m) Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Zulass. statisches Lastmoment| Ma: 198,9 Nem, Mb: 198,9 Nem, Mc: 416,7 Nem
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15(15m) Zulass. dynam. Lastmoment (*)| Ma: 43,4 Nem, Mb: 43,4 Nem, Mc: 90,9 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1 m) ~ RO3 3 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung / max. 450 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
R04 (4m) ~ RO5 (5m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 10000 km. Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs- und
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe Seite 84 fur Ersatzkabel.

L
Ma Mb Mc Ma %
% / ﬁ/ L

Name Code Seite
itt hi i A1E
Kabelaustr{tt h||r1tfen l"nks Fir weitere Einzelheiten beziiglich Lebensdauer, zulassiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustritt seitlich links A1s Einzelheiten RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Kabelaustritt hinten rechts A3E zuden
Kabelaustritt seitlich rechts A3s Optionen siehe
Bremse B RoboCylinder-
- - Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM
L-férmige Absaugrohrverbindung VL
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RCS 3 C R RoboCylinder

Abmessungen
WWwWWw.eu.ro
3D *1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 84).
) *2 Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
w Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

(L-férmige Absaugrohrverbindung)

* Der Absaugrohranschluss liegt gegentiber
auf der Seite des Kabelanschlusses.

Passendes Absaugrohr:
AD. 910 (1.D.: 6.5

Passendes Absaugrohr:

A.D.210 (.D.: 96.5)
98.5 (100W) 141 (100W)
116.5 (150W) 159 (150W) (20)
/ |
®)
® gl _ _ , N EC . I I I
® @)
& \@)‘@B@ ®) e
f -
4-M8 Tiefe 10 .
Z—QSH;eTieefe 0 (ohne Bremse) (mit Bremse)
(Toleranz Passloch-Abstand +0.02) Passendes Absaugrohr:
AD.210(1.D.: 96.5)
L (300)
Offset-Referenzposition
o 0. Hub 170 35 98.5 (100W)
far Ma-Moment *3 116.5 (150W) Kabelverbin-
ﬁg Home | ME?2 dungsstecker *1
\
1 X0 @
Ref 74 Rahmenboden Erdungsanschluss (M3) @)@
eferenz-
fliche 80 80
- (81) (0.5)
D-M8 Tiefe 10 3-@5H7 )
Langloch, Tiefe 6 vom Rahmenboden  Tiefe 6 vom Rahmenboden 137 (100W) Sicherstellung von
4 [ A 155 (150W) 100 oder mehr
415 50 Nx100° F Nx100P 50 __31. e
‘ Modell-Code: A3S 1
i (Austritt seitlich rechts) ‘
1
Modell-Code: A3E |
QA ;,i __ ! / (Austritt hinten rechts) ‘
i
= 5 I | E Modell-Code: ATE 1
0] i E (Austritt hinten links) ‘
sl 5 8 ‘ %Model_l{m_ﬂe_: ATS |
in (Abstand Langloch zu Passloch) ! (Austritt seitlich links) ‘
M5 c 50 3 i (Kabelaustrittsrichtung) !
= . * Draufsicht
(Abstand Passlocher) (Passlécher) | JDraufsicnt ]

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000
100W Ohne Bremse 374 424 474 524 574 624 674 724 774 824 874 924 974 1,024 1,074 1,124 1,174 1,224 1,274 1,324
L Mit Bremse 416.5 466.5 516.5 566.5 616.5 666.5 7165 766.5 816.5 866.5 916.5 966.5 1,016.5 | 1,0665 | 1,116.5 [ 1,166.5 | 12165 | 1,266.5 | 13165 | 1,366.5
150W Ohne Bremse 392 442 492 542 592 642 692 742 792 842 892 942 992 1,042 1,092 1,142 1,192 1,242 1,292 1,342
Mit Bremse 4345 4845 5345 584.5 634.5 684.5 7345 784.5 8345 884.5 9345 984.5 1,0345 | 1,0845 | 1,1345 | 1,1845 | 12345 | 1,2845 | 13345 | 13845
A 223 273 323 373 423 473 523 573 623 673 723 773 823 873 923 973 1,023 1,073 1123 1,173
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1,000 1,050
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
F 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
N 0 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5
E\ 100W Ohne Bremse 53 58 64 69 75 8.0 86 9.1 9.7 102 10.8 113 11.9 124 13.0 13.5 14.1 14.6 152 15.7
= Mit Bremse 57 62 6.8 73 79 84 9.0 9.5 10.1 10.6 1.2 11.7 123 12.8 134 139 14.5 15.0 15.6 16.1
§ 150W Ohne Bremse 53 59 64 70 7.5 8.1 86 92 9.7 103 108 114 1.9 125 13.0 136 141 14.7 15.2 15.8
] Mit Bremse 58 63 69 74 80 85 9.1 9.6 102 10.7 13 11.8 124 129 135 140 14.6 15.1 15.7 16.2
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ACON'CB / DCON'CB Steuerung

Positioniersteuerung
fiir RoboCylinder

Positioniersteuerung
D CON — CB fiir Mikro-Zylinder

Eigenschaften

1 Kompatibel mit Batterielos-Absolut-Enkoder +nuracon-ce

Die mit einem batterielosen Absolut-Enkoder ausgestattete Baureihe RCA
wird unterstitzt. Ohne Batterie zum Abspeichern der Positionsdaten wird
weniger Raum fiir das Steuerungspanel benétigt, was zu geringeren
Einrichtungs- und Wartungskosten der Anlage fihrt.

@ —
. Devicei'et 22 2Y  EtherCAT. ©—
2 Passend fiir wichtige Feldnetzwerke
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, PROFINET-I0, CompoNet, Compoi'et i%g%%@ CCetink

EtherCAT und EtherNet/IP werden unterstiitzt. Dadurch wird u.a.
verdrahtungsarmes Design, Eingeben von direktnumerischen Werten  Etheriet/IP
und Positionsdaten sowie Abfragen der aktuellen Position erméglicht.

3 Uber die Verfahrweg-Berechnungsfunktion kénnen
Wartungszeiten kontrolliert werden

“Es wird Zeit
zum Nach-
schmieren!”

SPS
Ll
Die Steuerung berechnet und speichert den & > i M

Gesamtverfah rWeg, den d e AChse zu rUCk_ Ein Signal wird automatisch an die SPS ausgegeben, wenn der
gelegt hat voreingestellte Wartungs-/Inspektionszeitpunkt (nach Anzahl der

. N . . . Betriebseinsatze oder der zurlickgelegten Wegstrecke) erreicht wird.
Ein Signal wird an ein externes Gerat gesendet,

wenn die vorgegebene Wegstrecke liberschritten ™ Wsssssisasianin - =
worden ist. Trral mevise swsm wn wxw | [ana]
Diese Funktion kann verwendet werden zur tenal meving esumt raresnais ]

Prifung, wann die nachste Schmierung féllig Teeal meving aiwcansein A cos | T sana |
wird oder ein periodisches Wartungsintervall Tl BOVIRE ELEANDE TAPRRLAlO[m) @

eintritt.
<Wartungsinformationen>

4 Die Kalenderfunktion kann Fehlermeldungen
mit Zeitprotokoll speichern

Die eingebaute Kalenderfunktion (Datum/Uhrzeit) ermoglicht
das Setzen von Zeitmarken fiir die Protokollierung von Fehler-
meldungen, was die Analyse der Stérungsursachen erleichtert.

5 Ausgeriistet mit einer Offboard-Tuning-Funktion «nuracon-cs

Mit der Offboard-Tuning-Funktion kann die Antriebsverstarkung optimal auf die Zuladung abgestimmt werden.

6 3 ACON-CB / DCON-CB



ACON'CB / DCON'CB Steuerung

Typen ACON-CB / DCON-CB
AuBenansicht
Feldnetzwerk-Typ
et i PIRIO[F[ M -t = )
EATyp positionier- | pulstreiber- | Pevice'et | Cltink Compoitet | EthercAT~ | Etheritet/IP W
Typ Typ
DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP | CompoNet EtherCAT EtherNet/IP | PROFINET IO
E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV CcC PR CN EC EP PRT
Batterielos-Absolut-Spez.
Inkremental-Spez. o o O o O O o o o
Mit Absolut-
Einfach- Battcile - © © © © © © ©
_CR | Absolut-| _ Mit Absolut- _
ACORLCE S:::. ut Batterie-Einheit o o o o o o o o
Ohne Absolut-
Batterie (@) = (@) (@) O (@) (@) (@) (@)
Absolut-Spezifikation (@] — (@] (@] O O (@] o (@]
DCON-CB | Inkremental-Spezifikation (@) O (@) @) O (@) (@) O (@)
* Die Einfach-Absolut-Spezifikation ist auszuwahlen, um RCA- und RCA2-Achsen mit Inkremental-Enkoder dhnlich Absolut-Enkoder-Achsen zu betreiben.
Bei einer RCA-Achse mit Absolut-Enkoder ist eine Steuerung mit Absolut-Spezifikation auszuwahlen.
Modelle
ACON - ]| | | | | — | | — | |— 0 — | — | |
Serie Typ Motor-Typ  Enkoder-Typ  Option E/A-Typ E/A-Kabellinge SPannungs- Einfach-Absolut-  Montage-
versorgung Option Option

Standard-Typ

GIobaI-Tyh)
(gemaB Sicherneitskategorie)

Batterielos-Absolut/Inkremental

I

Boost-Funktion

(0]

Energiespar-Funktion

2 W Motor

5 W Motor

5 W Motor (*1)
10 W Motor

20 W Motor

20 W Motor (*2)
30 W Motor

(*1) Fir Anschluss von
RCA2-SA2AC/RA2AC.

(*2) Fr Anschluss von
RCA-RA3L]/RGS3I/RGD3]
oder RCA2-SA4C1/TA5].

PEA (NPN)

PEA (PNP)

Pulstreiber (NPN)

Pulstreiber (PNP)

DeviceNet

CC-Link

PROFIBUS-DP

CompoNet

EtherCAT

EtherNet/IP

PROFINET IO

Standard-Typ

Global-Typ. )
(gemaB Sichérheitskategorie)

25W
birstenloser DC-Motor

ohne Kabel

* Bei den Feldnetzwerk-Typen
wird ,,0” (ohne Kabel) fiir die
E/A-Kabelldnge gesetzt.

* Die einfache Absolut-Spezifikation kann nur bei
inkrementalem Enkoder-Typ ausgewahlt werden.

Batterielos-Absolut-Spez.
Inkremental-Spezifikation
Absolut-Spezifikation

Einfach-Absolut-Spez.
(mit Absolut-Batterie)

Einfach-Absolut-Spez.
(mit Absolut-Einheit)

Einfach-Absolut-Spez.
(ohne Absolut-Batterie/-Einheit)

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

0o — [ ]
Spannungs- Montage-
versorgung Option

0

| 1 — | — |
Motor-Typ Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabellange
| ohne Kabel
2m
PEA (NPN) 3m
PEA (PNP) 5m
Pulstreiber (NPN) *Bei den Feldnetzwerk-Typen
Pt () e
DeviceNet
CC-Link
PROFIBUS-DP
CompoNet
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET IO

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage
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ACON'CB/DCON'CB Steuerung

Systemkonfiguration

<ACON-CB/CGB>

SPS
PC-Software
(Siehe S.72)
RS232-Anschluss-Typ Feldnetzwerk
Modell: RCM-101-MW  Handprogrammiergerat DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
USB-Anschluss-Typ (Siehe S.72) CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10
Modell:RCM-101-USB Modell: TB-02 | —
ab Vers. 10.00.00.00 : E/A-Flachkabel
ol (Siehe S. 73)
Modell: CB-PAC-PI0020
Standardlange: 2 m
DC24V
Spannungs-
versorgung
24V©
ove
Steuerung FG®
Modell: ACON-CB

Standard 0,5 m

Not-Aus-

(Siehe S.72)

!

Einfach-Absolut-Batterie-Einheit

Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)
Modell: SEP-ABUS (Befestigungsgewinde)

Wird geliefert bei Auswahl von
,ABU" fiir die Einfach-Absolut-Option

Beschaltung
(vom Kunden bereitzustellen)

Nur fiir CGB-Typ erforderlich

€ —— Absolut-Batterie fiir

Absolut-Spezifikation
(Siehe S.72)

Modell: AB-5 (ohne Gehéuse)
Modell: AB-5CS (mit Gehause)

Einfach-Absolut-Batterie (nur Batterie)
(Siehe S.72)
Modell: AB-7
Wird geliefert bei Auswahl von
,AB" fiir die Einfach-Absolut-Option

Wird mit der Achse geliefert Wird geliefert bei Auswahl der Standard-Absolut-Spez.

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Wird bei Angabe der Kabelldnge in der Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S. 73 fiir Ersatzkabel.

.

RCA-Baureihe

<DCON-CB/CGB>

PC-Software

(Siehe S.72)
RS232-Anschluss-Typ
Modell: RCM-101-MW
USB-Anschluss-Typ
Modell: RCM-101-USB
ab Vers. 10.00.00.00

RCA2-Baureihe RCL-Baureihe (noch ohne CE-Konformitét)

[ Option |

Had rogrammiergerat Feldnetzwerk

(Sieheps 792) ¢ DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,

Modell: TB-02 I CompoNet, Eth,_e|rCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

E/A-Flachkabel
(Siehe S.73)
Modell: CB-PAC-P10020

Standardléange: 2 m
Enthalten bei PEA-Steuerungsspez. sgncnzuﬂ';i
. versorgung
5 24VOe
i oV e
Steuerung FG®

Modell: DCON-CB
Not-Aus-
Wird mit der PC-Software geliefert
< m( =5 Beschaltung
(vom Kunden .

Wird mit der Achse geliefert

mitgeliefert.
Siehe S. 73 fiir Ersatzkabel.
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Integriertes Motor/Enkoder-Kabel I
Wird bei Angabe der Kabelldnge -
in der Achs-Modellspezifikation /‘

RCD-RA1TDA

Nur fiir CGB-Typ erforderlich

(*) Das integrierte Motor/Enkoder-Kabel ist je nach passendem
Steuerungscode der RCD-Modellspezikation unterschiedlich.
RCD-RA1TDA Passende Steuerung [D3] Modell: CB-CA-MPACICIC]

CB-CA-MPALICICI-RB (Roboterkabel)
Passende Steuerung [D5] Modell: CB-CAN-MPA CIC1C]
CB-CAN-MPALICICI-RB (Roboterkabel)
RCD-GRSNA Passende Steuerung [D3] Modell: CB-CAN-MPACJCIC]
CB-CAN-MPALICICI-RB (Roboterkabel)

A

RCD-GRSNA



ACON'CB / DCON'CB Steuerung

E/A-Schnittstellen (PEA) [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingénge

B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgénge

Parameter

Spezifikation

Eingangsspannung

24VDC £ 10%

Eingangsstrom

5 mA / Schaltung

Parameter Spezifikation
Lastspannung 24VDC
Maximaler Laststrom 50 mA / Schaltung

EIN-Spannung: 18 VDC min.

versorgung
DC24v

EIN/AUS-Spannung AUS-Spannung: 6 VDC max. Kriechstrom 2 mA max. / Kontakt
NPN : NPN
Externe Spannungs- | i
versorgung ' nt L] P24 1
DC24V — P24 _ nterne '
I P - - Interne tS:::al- Ausgangsklemme |
: s ok VA |<, | | Schal- 9 ! Last X
L e 1 tung 7 ! =
| Eingangsklemme + Ext. Spannungsver-
i N 50M9UNG  peogy
PNP , PNP
:Eingangsklemme H P24 1
| - Interne 2 '
C--_': | | Interne Schal- i~ Ext. Spannungsver-
: 5.6k N l{ Schal tung ! sorgung
T i 680 AV || >cnat f Ausgangs-i gy ™
C i O ting klemme | Last
Externe Spannungs-"' N i 1

E/A-Muster (Verfahrmoglichkeiten) [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

ACON-CB und DCON-CB unterstiitzen 8 Arten von Bewegungsmustern. Wahlen Sie bei Parameter-Nr. 25
+E/A-Muster-Auswahl” das Verfahrmuster aus, das lhren Anforderungen am ehesten entspricht.

Verfahrmuster Eingabewert Parameter-Nr. 25 Betriebsart Eigenschaften
« Anzahl der Positionen: 64
. Positionier-Modus | ¢ Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
E/A-Muster 0 0 (Werkseinstellung) (Standard-Typ) + Zonenausgangssignal *1: 1
« Positionssignal Zonenausgang *2: 1
« Anzahl der Positionen: 64
o « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
E/A-Muster 1 1 Teachrl]r)g RIS - Positionssignal Zonenausgang *2: 1
(Teaching-Typ) - Tipp-Betrieb (mit Feinverstellung) via PEA-Signale méglich
« Aktuelle Positionsdaten kénnen tiber PEA-Signale in die Positionstabelle geschrieben werden
256-Punkt-Mod « Anzahl der Positionen: 256
E/A-Muster 2 2 ) 56P_ un t,- o :S « Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert
(256 Positionierpunkte) | | Positionssignal Zonenausgang *2: 1
« Anzahl der Positionen: 512
E/A-Muster 3 3 551;%,4’,[? kF—Modkus - Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert
( ARG | Kein Positionssignal Zonenausgang
« Anzahl der Positionen: 7
E/AM Pneumatik-Modus 1| « Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
/A-Muster 4 4 (7-Punkt-Typ) - Zonenausgangssignal *1: 1
« Positionssignal Zonenausgang *2: 1
« Anzahl der Positionen: 3
P tik-Modus 2| Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 5 5 NSIOEULAAUCEIB 2 Abschluf3signal: Kann dquivalent zum LS-Signal (Grenzschalter) ausgegeben werden
(3-Punkt-Typ) - Zonenausgangssignal *1: 1
« Positionssignal Zonenausgang *2: 1
- Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 6 6 Inkremental- « Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)
(Hinweis) Pulstreiber-Modus | . Zonenausgangssignal *1: 2
« Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang
« Referenzpunkt-Eingabe: 1
Absolut- - Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 7 7 PuIstreitS)Z:Modus - Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)
(Hinweis) - Zonenausgangssignal *1: 2
- Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang

*1 Zonenausgangssignal: Ein bestimmter Bereich wird Uber die Parameter 1 und 2 bzw. 23 und 24 festgelegt, der auch nach beendeter Referenpunktfahrt erhalten bleibt.
*2 Positionssignal Zonenausgang: Die Funktion ist als Teil einer Positionsnummer verfiigbar. Ein bestimmter Bereich wird in der Positionstabelle festgelegt und wird nur
wirksam mit Festlegung einer zugehdrigen spezifischen Position, nicht mit anderen Positionsbefehlen,

(Hinweis) Der Pulstreiber-Modus ist nur verfiighar, wenn zum Zeitpunkt der Bestellung die Pulstreiber-Spezifikation angegeben wurde (ACON/DCON-CB-*-PLN bzw. -PLP).
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PEA-Muster und Signalbelegung [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel zu den jeweiligen E/A-Verfahrmustern.
SchlieBen Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Parameter-Nr. 25, ,E/A-Muster-Auswahl”
Kategorie PEA-Funktion 0 ! 2 3 4 5
Positionier- Teaching- 256-Punkt- 512-Punkt- Pneumatik- Pneumatik-
Modus Modus Modus Modus Modus 1 Modus 2
ég;iig'n‘i?: 64 64 256 512 7 3
Homing O @] O O O —
PIN- | Eingang Tippbetrieb — O — — — —
Nummer Teaching 1)
(Positionstibernahme) - — - - -
Lésen der Bremse O (@] @] O @]
Achse in Bewegung O O — — —
Ausgang Zonenausgang @) /\ (Hinweis 1) /\ (Hinweis 1) — O
Position Zonenausgang O O O —
1A 24V P24
2A 24V P24
3A Puls- —
4A Eingang —
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+)
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 (Hinweis 2)
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 =
9A IN4 PC16 pPCi6 PC16 PC16 ST4 —
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 —
1A IN6 — MODE PC64 PC64 ST6 —
12A IN7 — JIsL PC128 PC128 — —
13A Eingang IN8 — JOG+ — PC256 — —
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL
15A INTO RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD
16A IN11 HOME HOME HOME HOME HOME —
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP —
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR — =
19A IN14 RES RES RES RES RES RES
20A IN15 SON SON SON SON SON SON
1B ouTo PM1(ALM1) PM1(ALM1) PM1(ALM1) PM1(ALM1) PEO LOS
2B OUT1 PM2(ALM2) PM2(ALM2) PM2(ALM2) PM2(ALM2) PE1 LS1(TRQS)
3B ouT2 PM4(ALM4) PM4(ALM4) PM4(ALM4) PM4(ALM4) PE2 LS2 (Hinweis 2)
4B ouT3 PM8(ALMS) PM8(ALMS) PM8(ALMS) PM8(ALM8) PE3 —
5B ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 —
6B OouT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 =
7B OuUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 —
8B Ausgang ouT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1
9B ouT8 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE1 PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE2
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS
11B ouT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND
12B OUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND =
13B OuUT12 N N N N N NY
14B OuUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS
15B ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM
16B OuT15 *BALM (Hinweis 3)/*ALML | *BALM (Hinweis 3)/*ALML [*BALM (Hinweis 3)/*ALML | *BALM (Hinweis 3)/*ALML | *BALM (Hinweis 3)/*ALML | *BALM (Hinweis 3)/*ALML
178 Puls- -
18B Eingang _
198 ov
20B ov N
(Hinweis)  In der Tabelle oben stehen die Codes mit Sternchen-Prafix (*) fiir Signale mit negativer Logik. PM1 bis PM8 sind binére Alarm-Ausgangssignale im Alarmfall.
(Hinweis 1) Bei allen E/A-Mustern auf3er 3 kann dieses Signal tiber PZONE gesetzt werden durch Eingabe der entsprechenden Parameter-Nr. 149.
(Hinweis 2) Die Eingabe wird nicht wirksam, bis die urspriingliche Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.
(Hinweis 3) Diese Signalzuordnung gilt nur fir ACON-CB.

Referenz: Negative Logik-Signale
Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmafBig auf AUS. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN
und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.

Hinweis: In Klammern geschriebene Signalnamen wie z.B. (ALM1) beschreiben die Funktion vor dem Zurtickfahren zum Referenzpunkt.
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Schaltkreis fiir Pulssteuerung [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

H Host-Einheit = Pulstreibertyp mit differentiellem Leitungstreiber H Pulskonverter: AK-04
Dieser Konverter ist einzusetzen, wenn die
Host-Einheit ACON/DCON i
T Host-Steuerung offene Kollektorimpulse
e ———— -Schnittstelle
Positionier-Einheit ausgibt
L A 3A i Y .
[’el::f:rf:g']en = i | PP i o Der Konverter wandelt die offenen Kollek-
Leitungstreiber - Ya ‘7BEE = NP torsteuerimpulse in Differenzimpulse um.
26C31) - I 18841 s
; - —{ | =H-/NP
i 1935’ _E__OV i Spezifikation
: ZOB:: : ov Parameter | Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC £10% (max. 50 mA)
Eingangspulse| Offener Kollektor (Kollektorstrom: max. 12 mA)

Eingangsfrequenz| max. 200 kHz
Ausgangspulse| Differenz Diff-Strom: max. 10mA) (nach 26C31 0)

H Host-Einheit = Pulstreibertyp mit offenem Kollektor

Fur die Pulseingabe ist der Konverter AK-04 (Zubehar) erforderlich. Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker)
Zubehor 37104-3122-000L
Host-Einheit o Puls-Konverter ACON/DCON 2.x Ein-/Ausgangsstecker e-CON
e —— A Oy LA Ceparateattich) PEA-Schnittstelle Einsetzbares Kabel: AWG 24~26
ositionier-Einheit . s - S
124V PP ] H | == PP
1|—3 0V *PF 5 o 147AB‘: e /PP |Opencollector Diffeorential
B r wp—p—— e[S v i 4
ey e = o T = u'I 188 e e 2 GND AK-04 PP 2 Q
|- [ 1 e
_J: ‘9::'.: =0V 1A1
2081 1]
oV oV =T ov
(=]
—
50

A Achtung: Beim Kollektor-Typ miissen die Host-Ein-/Ausgdnge und der AK-04 dieselbe Spannungsquelle haben.

Beschreibung der Pulsfolge-Muster

Pulsfolge-Muster Eingangsklemme Vorwarts b Ruickwarts
Pulsfolge vorwarts PP-/PP l l l :
Pulsfolge ruickwarts NP-/NP .
1

Die Pulsfolgen fiir vorwérts und riickwérts bestimmen die Drehrichtung des Motors fiir die entsprechenden Bewegungsrichtungen.

Pulsfolge PP-/PP 1 l l { l l

PP./PP t vty
NP-/NP + i1

et
R

Differenzpulse A/B

Negative :
Schaltungs- . . :
logik Vorzeichen NP-/NP tief E ‘ hoch
Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.
PP-/PP vt | vt
Differenzpulse A/B :
NP-/NP AR I | vihet
1
Die Differnzpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90°-Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.
Pulsfolge vorwarts PP-/PP .
Pulsfolge riickwarts NP-/NP '
Positive Pulsfolge PP./PP 1Yt ; 1YLt
Schaltungs- .
logik ;
Vorzeichen NP-/NP hoch 0 ‘ tief
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E/A-Signale im Pulstreiber-Modus [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel im Pulstreiber-Modus.
SchlieB3en Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Nu':rlml\r#er Kategorie| E/A-Nummer Kiirzel Signal Funktionsbeschreibung
1A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
2A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
3A Puls- pP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+) Differentielle Pulse bis zu 200 kpps konnen iiber den
4A Eingang /PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (-) Host eingegeben werden.
u Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Signal-Eingang auf EIN
. INO SON »Servo EIN und inaktiv bei Signal-Eingang auf AUS.
6A IN1 RES Reset Aktive Alarmmeldungen werden bei EIN zuriickgesetzt.
7A IN2 HOME Referenzpunktfahrt Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fiihrt die
Achse eine Referenzfahrt aus.
Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment
8A IN3 L Auswahl Drehmomentgrenze | 3 ¢ 4o \ert laut Parametereingabe begrenzt.
Wenn dieses Signal mindestens 16 ms auf EIN steht,
9A IN4 CSTP Zwangsstop verzogert die Achse bis zum Stop nach dem eingestellten
Drehmomentgrenzwert in der Steuerung und der
Servoantrieb geht auf AUS.
10A IN5 DCLR Fehlerzéhler 16schen Der Positionsfehlerzahler wird bei EIN permanent geloscht.
11A Eingang IN6 BKRL Zwangslosen der Bremse Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise geldst.
Umschaltung auf die gewtinschte Betriebsart, wenn der
12A IN7 RMOD Umschalten der Betriebsart Schalter MODE an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist.
(AUTO bei Eingang auf AUS, MANU bei Eingang auf EIN).
13A IN8 NC — Frei
14A IN9 NC — Frei
15A IN10 NC — Frei
16A IN11 NC — Frei
17A IN12 NC — Frei
18A IN13 NC — Frei
19A IN14 NC — Frei
20A IN15 NC — Frei
s Schaltet auf EIN, wenn nach Einschaltung der Stromver-
I outo PWR #System bereit sorgung die Steuerung hochgefahren ist.
2B OUT1 N Statusfunktion ,Servo EIN” Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
Schaltet auf EIN, wenn die Menge der restlichen
3B ouT2 INP ,Positionierung beendet” Verfahrpulse im Differenzzahler in den angegebenen
Positionsbereich fallt.
4B OUT3 HEND ,Referenzpunktfahrt beendet” | Dieser Ausgang wird nach der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
. .« | Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motor-Drehmoment
58 ouT4 TLR +Drehmomentgrenze erreicht” | Go it dem TL-Signal festgelegten Grenzwert iiberschreitet.
. . | Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei
6B OuT5 *ALM Statusfunktion ,Steuerungsalarm arbeitet und schaltet auf AUS um, wenn Alarm ausgel6st wird.
Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht
7B OuUT6 *EMGS Statusfunktion ,Not-Aus” in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat. Er schaltet auf
Ausgang AUS, wenn Not-Aus betétigt worden ist.
) ) . | Dieser Ausgang dient zur Ausgabe des Zustands der
8B ouT?7 RMDS Statusfunktion ,Aktuelle Betriebsart momentan angewendeten Betriebsart.
9B ouT8 ALM1
10B ouT9 ALM2 Wahrend eines Steuerungsalarms wird ein Alarm-Code
— Kodiertes Alarmsignal ausgegeben. Nahere Enzelheiten dazu finden sich im
11B OouT10 ALM4 Betriebshandbuch.
12B ouT1 ALM8
; Diese Signal wird bei einer Alarmstufen-Meldung
13B OouT12 *ALML Nebenfehler-Alarm ausgegeben.
14B OouT13 NC — Frei
158 OouT14 ZONE1 Zonenfunktion 1 Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Achsposition
16B ouT15 ZONE2 Zonenfunktion 2 in den durch Parameter definierten Bereich féllt.
178 Puls- NP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+) Differentielle Pulse bis zu 200 kpps kénnen Gber den
188 | Eingang /NP Differentieller Pulstreiber-Eingang () | Host eingegeben werden.
19B oV N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0 V
20B ov N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0 V

Hinweis: Die Codes mit Sternchen-Préfix (*) stehen fiir Signale mit negativer Logik. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung
auf EIN und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.
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Betriebsarten der Feldnetzwerk-Spezifikation [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

Wenn die ACON-CB/DCON-CB iiber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus fiinf verschiedenen
Betriebsmodi fiir den Achsbetrieb gewahlt werden.
Zu beachten ist, dass die SPS-seitig erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

H Erlduterung der Betriebsarten

Betriebsart Beschreibung

Dieser Modus im Feldnetzwerk verfiigt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse
Uber E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl der Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach
Bewegungsmuster (E/A-Muster), welche liber die Steuerungsparameter eingestellt werden.

Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition.
Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit, Beschleunigung etc.) werden tber die vorher in

0 E/A-Fernbetrieb-
Modus

Positionier-Modus/
1 |Einfach-numerischer|

Modus der Positionstabelle spezifizierten gewlinschten Positionsnummern gesetzt.
2 Halb-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fiir Geschwindigkeit,
numerischer Modus| Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
Voll-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung
3 | humerischer Modus| Und laufende Schubkraft-Parameter. Zusatzlich kdnnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit,
Stromgrenzwert etc. Uberwacht werden.
4 E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfiigt tber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus.

Modus 2

Zusatzlich kénnen auch die aktuelle Position und der Stromgrenzwert Gilberwacht werden.

H Erforderliche DatengroBle fiir jedes Netzwerk

DeviceNet| CC-Link |PROFIBUS-DP| CompoNet| EtherCAT |EtherNet/IP|PROFINETIO
o |¥ A"ﬁégzitrieb' 1Kanal | 1Station | 2Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
Positionier-Modus/
1 |Einfach-numerischer| 4 Kanéle 1 Station 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
Modus
2 numlggsbc_ﬁgﬁ\lj‘tédus 8 Kanile |2Stationen| 16Bytes | 16Bytes | 16Bytes | 16Bytes | 16 Bytes
3 num\e/:r)ilsl_c?mlersﬁ_odus 16 Kanile | 4 Stationen | 32 Bytes | 32Bytes | 32Bytes | 32Bytes | 32 Bytes
4 | F/A-Fernbetrieb- | oy sle | 1 station | 12 Bytes 12Bytes | 12Bytes | 12Bytes 12 Bytes
Modus 2
H Funktionsliste je Betriebsart
E/A-Fern- Positionier-Modus/ | Halb-Direkt- | Voll-Direkt- E/A-Fern-
betrieb-  |Einfach-numerischer| numerischer | numerischer betrieb-
Modus Modus Modus Modus) Modus 2
Anzahl der Positionierpunkte 512 Punkte 768 Punkte unbegrenzt | unbegrenzt | 512 Punkte
Betrieb Uber direkte Positionsdaten — O O (@) —
Direkte Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Vorgabe — — @) (@) -
Druckbewegungs-Betrieb O O O (@) O
Auslesen der aktuellen Position - O O O O
Auslesen der aktuellen Geschwindigkeit — — O O -
Betrieb Giber Positionsnummern O O — - O
Auslesen der Endpositionsnummer O — —

*Bei ,O" wird die Funktion unterstitzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstitzt.
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ACON'CB / DCON'CB Steuerung

AuBBenmafe [fiir beide ACON-CA/DCON-CA]

Batterielos-Absolut-Spezifikation

Inkremental-Spezif. (Befestigungsgewinde)

1705
1785

848

IAI

Einfach-Absolut-Spezifikation
(Befestigungsgewinde)

s

Standard-Absolut-Spezifikation
(Befestigungsgewinde)
848
69.6 35 o 848
¥ 696
e [
[ j o
UAT

Absolut-
Batterie

1705
1785
1705
1785

1

* Die Absolut-Batterie ist linksseitig montiert von der Frontseite der
Steuerung aus gesehen.

(58)

Batterielos-Absolut-Spezifikation
Inkremental-Spezif. (Hutschienenmontage)

1785
185

M3
(fiir Schutzleiter-
Befestigung)

(5).

354

104 von
Hutschsch.-Mitte

Einfach-Absolut-Spezifikation
(Hutschienenmontage)

933

‘X&

35 77.6 5, _

z : g _
£ ! g 2 £
= = o £
© ol 5|« & 3
= SEl&HT i1
g >5|R& £
it 35| =& o
] Absolut- g B =
2 2| 3 5
El Batterie ) 2 = n 1
z y £

£s IAD |z s =

M3
(fiir Schutzleiter-
Befestigung)

(5)

* Die Absolut-Batterie ist linksseitig montiert von der Frontseite der
Steuerung aus gesehen.

Absolut-Batterie-Einheit
(Befestigungsgewinde)

735

73

Absolut-Batterie-Einheit
(Hutschienenmontage)

50von
Hutsch.-Mitte

Absolut-
Batterie

o
N
o
=

5.
(Hutsch.-Breite: 35 mm)

110

‘

.nl

— 1
S

Hutschienen-Sicherheits-
abstandsbreite: 5 mm

=

/1

Technische Daten

Parameter ACON-CB ] DCON-CB
AnschlieBbare Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24 VDC + 10%

Einschaltstromspitze

10 A (ausgeriistet mit Einschaltstrom-Begrenzerkreis)

Kiihimethode

Boost-Funktion

Natirliche Luftkihlung
nur RCA \ Nicht verfiigbar

Absolut-Funktion

Standard-Absolut, Einfach-Absolut | Nicht verfligbar

Datenspeicher

FRAM (256 kbit), unbegrenzte Uberschreibung

E/A-Spannungsversorgung

24VDC + 10%

Anzahl der E/A-Kontakte

16 Eingdnge / 16 Ausgédnge

Pulstreiber-Spezifikation

Verfligbar (nur Differenz-Pulsmodus; fiir Pulstyp mit offenem Kollektor wird AK-04 benétigt)

Feldbus-Spezifikation Verfiigbar
Serielle Kommunikation RS485: 1 Kanal (konform Modbus-Protokoll)
Umgebungstemperatur 0 bis 40°C
Luftfeuchtigkeit max. 85% RH (nicht kondensierend)
Schutzart 1P20
Gewicht Batterielos-Abs /Inkrem.-Spez.. 230 g, Einfach-Abs-Spez.: 240 g (einsch. Batterie: 430 g Inkremental-Spezifikation: 230 g
s Standard-Absolut-Spez.: 240 g (einschl. Batterie: 260 g) —
B Motorstromaufnahme
Standard/Boost-Modus| Energiespar-Modus
Motortyp Nenn [A]| Max [A] | Nenn [A]| Max [A]
1M0W 13 44 13 2.5
20W 13 44 13 25
HEREA 30W 13 4 13 2.2
ACON-CB 20 W (20S) 1.7 5.1 1.7 34
2W 0.8 4.6 — —
RCL (nochohne CE: 5W 1 6.4 — —
10W 13 6.4 — =
DCON-CA RCD 3W 0.7 1.5 — —

ACON-CB / DCON-CB



ACON'CB / DCON'CB Steuerung

Optionen [fiir beide ACON-CB/DCON-CB]

Handprogrammiergerat

I Beschreibung  Handprogrammiergerat zur Eingabe von Positionen, Il Spezifikation
Testablaufen, Uberwachung etc. | 24VDC
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)
¥ Modell TB-02-C 190 @45.1) Umgebungstemperatur 0 bis 40°C
25 Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
U nap o Schutzart IP20

155

1 Konfigu- m Gewicht 470 g (nur TB-02-Gehdusebox)
ration — i W
- i
\ i H .
e g

PC-Software (nur Windows)

I Beschreibung  PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testabliufen und Uberwachung. ab XP SP2/Vista/7/8
Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

I Modell RCM-101-MW (Software-Kit mit Kommunikationskabel und R$232-Adapter)
( ACON-CB/DCON-CB wird ab Version 10.00.00.00 unterstiitzt )

Il Konfiguration RS232-Adapter

RCB-CV-MW
L o
co—{ - .

Kommunikationskabel
PC Software (CD) CB-RCA-SI0050

I Modell RCM-101-USB (Software-it mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)
(ACON-CB/DCON-CB wird ab Version 10.00.00.00 unterstiitzt )

I Konfiguration USB-Adapter

- RCB-CV-USB
e,r- PINREEL) D*D“ 5m N

USB-Kabel Kommunikationskabel
PC—Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-S10050
Absolut-Pufferbatterie-Einheit Ersatz-Pufferbatterie (fiir Einfach-Absolut-Spez.)
Il Beschreibung Batterie-Einheit fiir die Einfach-Absolut-Steuerung zur Il Beschreibung Ersatzbatterie fiir die
Speicherung der aktuellen Positionsdaten. Absolut-Batterie-
Einheit des einfachen
I Modell SEP-ABU (Hutschienenmontage-Spezifikation) Absolut-Typs
SEP-ABUS (Befestigungsgewinde-Spezifikation) I Modell AB-7
Il Spezifikation
Parameter SEP-ABU / SEP-ABUS
U B /Feuchtiakei 0 bis 40 °C (etwa 20 °C), . .
mgebungstemperatur/Feuchtigkeit | - 95 o4 R (nicht kondensierend) Ersatz-Pufferbatterie (fiir Standard-Absolut-Spez.)
Raumluft-Umgebungsbedingungen Keine korrosiven Gase Il Beschreibung Ersatzbatterie fiir die
Absolut-Batterie Modell: AB-7 (Ni-MH-Batterie / Lebensdauer ca. 3 Jahre) Absolut-Batterie- :
) Einheit des Standard- -
Verbindungskabel Steuerung / Absolut- = g Feyerea w
Batterie-Einheit Modell: CB-APSEP-ABO0O5 (Lédnge: 0,5 m) Absolut—Typs
i Batterie-Gehausebox: 140 g oder weniger I Modell AB-5
Batterie: 140 g oder weniger

ACON-CB / DCON-CB 7 2



ACON'CB / DCON'CB Steuerung

: . fiir [RCA]-[ACON-CB]-
Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel

CB-ASEP2-MPA [ ][ ][]

* 000 spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 20 m sind méglich.

ispiel: - Achsenseitig Steuerungsseiig
Beispiel: 080 =8 m oI CIE
1 — Rot [U] — 1
2 — Gelb [V] —
NC
L NC 4
Schwarz [W] —
NC
— 18 Orange [BK+]
1 17 Grau [BK-]
< 7 Schwarz [LS+]
~ 16 Braun [LS-]
1 WeiB3 [A+]
== 2 Gelb [A]
3 Rot [B+]
4 Griin [B-]
- I
1
)
Achsenseitig Steuerungsseitig é
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 68 mm $ NC
. N . . . s lel: 8 NC
* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhdltlich. 12 NC
9 Abschirmung [FG]
: fiir [RCA2/RC
CB-APSEP-MPA Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel
By Anschluss
* 00 spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 20 m sind maéglich. _ _
Beispiel: 080 =8 m wg_ Sm_mr’;mt.
N, -Nr.
A E— Schwarz [0A] (U) —
L B2 — Weill [VMM] (V) — 2
| | A — Braun [/A] (W) — 5
(Vorder- B, [ Gl 3
A — A3 — S I
ansicht) a CE —
3 A4 ]
= ~ BA | oW Ay
2 @W@ g == g st
A H + 4
23) anl e
18 (10 e Al
18)] A5 v Bran i 1) 0
B5 [ ] (GNDLS) g
B L cbtobentmiooien 10
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 68 mm 2 ? H Abschi,mw&g [FGI (FG) l
* Fir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhdltlich. B11 NC 23—

CB-CAN-MPA[ ][ ][] Integriertes Motor/Enkoder-Kabel fiir [RCD]-[DCON-CB]-
CB-CAN-MPA [ [ ][ ]-RB Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel Anschluss
* BIZIEHZI spezifiziert die Kabellange (L). Ldngen bis zu 20 m sind mdglich. T Sgnl T Sgna
eispiel: 080 =8 m 3 oAU AT
5 | VMMV VMMV
10 o A/W o A/W
A y A
(Vorder- L 2 i ; /- Vi //—
ansicht) < 10) ]85 L;— B/K+ L:+ B/K+
(2) © (28.5) (Hinweis 1) T4 | LS/BK- | S | LS/BK-
~ 12 -/A -/A
& & 2 - — T
: ;o 8 R E
11| Bzt B/7+
16 B-/Z- B/Z-
iti iti BK+/L5+ | BK+/LS
e
21 LS_GND 7 LS_GND
s e Ve
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 68 mm 1 GND GND
1 — —
2 — 2 —
*Hochflexibles, gegen Biegekrafte widerstandsfahiges Roboterkabel. Bei Einsatz mit Kabelkette ist immer ein Roboterkabel zu verwenden. ; = 3 =

(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betrdgt bei einem Standardkabel der Durchmesser @ 9.1 mm, bei einem Roboterkabel @ 10 mm.
*Falls ,D3" als passende Steuerung fiir die RCD-RA1DA-Achse gewahlt wird, heit der Kabel-Modellcode CB-CA-MPAOIOO/CB-CA-MPACICI-RB.

PEA-Flachbandkabel

CB-PAC-P1O [ ][ ][]

* 000 spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 10 m sind moglich.
Beispiel: 080 =8 m

HIF6-40D-1.27R

L Nr. |Signalname | Aderfarbe
1 -1 B1
Ohne Stecker ® = | Grin-1__|
— g NG| Grau-T | .| B8 rau-3 | Flachband-
= ik A9 | WeissT | ey | 22 5T Weiss3 | yael @
5 5 A NS Schwarz-1 (press- 9 Schwarz-3 (press-
B A ING Braun-2 press Braun-4 weiB
38 A N7 Rot2 | gechweibt) Rot-4 | dechweiBt)
B A INg Orange-2 Orange-4
8 A N9 elb-2 elb-1
Ohne Stecker — ® A N riin-2 riin-4
= i . -
— 0lett-: 0lett-
= Flachbandkabel-Stecker A8 N rau-2 [B18| — rau-4
A A19 IN Biss-2 9 [ eiss-4
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 HIF6-40D-1.27R (Hirose) A0 I Schwarr? 820 oV Schwarz-4
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SCO N -C B Steuerung

Positioniersteuerung fiir
Einachs-Roboter / Kartesische Roboter / RoboCylinder RCS2/RCS3

Eigenschaften

1 Kompatibel mit Batterielos-Absolut-Enkoder

Die mit einem batterielosen Absolut-Enkoder ausgestatteten Baureihen RCS2 und RCS3
werden unterstiitzt. Ohne Batterie zum Abspeichern der Positionsdaten wird weniger Raum
fur das Steuerungspanel bendotigt, was zu geringeren Anfangs- und Wartungskosten fiihrt.

®
2 Anbindung wichtiger Feldnetzwerke <option> Devicei'et
BJU] S

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT,

EtherNet/IP und PROFINET-IO kénnen direkt angeschlossen Compoi'et CC_ i
werden. Dabei kann die Achse auch direkt via spezifischer P Link

Koordinatenwerte lber das Feldnetzwerk betrieben werden.

—
Ethen'et/IP EtherCAT. ™

Eﬁ%ﬁgﬁj

Haltepunkt
| C—

Haltepunkt
| C—

3 Vibrationsschutzfunktion <standara>

Eine Funktion zum Vibrationsschutz halt bei Schlitten-
bewegung der Achse ausgehende Erschiitterungen
des auf dem Schlitten montierten Werkstticks ab.

. . . . . Es riittelt Es kommt
Dadurch wird die Wartezeit der Achse fiir den Ausgleich noch ... ‘” \II 2u einem
der Nachschwingungen gesenkt, was letztendlich zu |l . vollstandi- al
einer kiirzeren Zykluszeit fihrt. | genHalt. || J
) o )
Ohne Vibrationsschutz Mit Vibrationsschutz
Das Werkstuick schwingt Das Werkstlick erzeugt bei Fahrtende
bei Fahrtende nach. praktisch keine Nachschwingungen.

4 Fahigkeiten zur vorbeugenden Instandhaltung <standard-

® Ausgestattet mit einer Funktion zur Erkennung einer Motortiberlast mit Warnmeldung.
Durch Uberwachung der Motortemperatur kdnnen anormale

Verdnderungen vor Auftritt einer Fehlfunktion oder o - <Wartungsinformationen> )
Ausfalls erkannt werden. " Lachbinbedrisdommstond Lt i ] Ed
® Ausgestattet mit einer kompletten Uberwachungsunktion. TR it B 3 e | =

Wie bei einem Oszilloskop kénnen Kurvenverldufe von

L. . . . I0Tal ESTLAD BIGRT LRIRIAGLE L]
Position und Geschwindigkeit zu dem Moment 1
. . Total mevisg divcesce(n] TR Bema |
entnommen werden, wo sich der Zustand eines —
Tetsl mIving SLETARFE TATEFRLELE(m] L]

ausgewadhlten Signals andert. Ebenso der Signalstatus
von erreichter Position, Alarm usw.

® Mit der Smart- und Offboard-Tuning-
Funktion kénnen die Beschleunigung/
Verzégerung sowie die Antriebsver-
starkung auf die Zuladung abgestimmt
werden.

<Kalenderfunktion>

ITY drered Ba Lrres
WEE BTl Brent TAILAE Ghlsri
FEY TS E R
e —

® (ber die Zahlerfunktion kann die

genaue Anzahl an Achsbewegungen — [Zsrs_jimr reses = o
. . .. L S TR 405

sowie die zurlickgelegte Gesamtver- | zemme ot s e e e
fahrstrecke berechnet werden. Diese
Funktion ist zur Warnsignal-Ausgabe
bei Wartungsfalligkeiten nutzbar.

® Die Kalenderfunktion ermdglicht die
Protokollierung von Fehlermeldungen.

PR TLLLERY PRSI

LEkBEE B
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T ——

Typ SCON-CB
AuBenansicht
Standard-Typ Feldnetzwerk-Typ (*1)
®
Deviceitet | (1l ink Compoiet| EthercAT~ |Etheritet/IP i%%%%!
E/A-Typ
PEA-Spezifikation (*1)
DeviceNet| CC-Link | PROFIBUS-DP |CompoNet| EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET IO
E/A-Code NP/PN DV CcC PR CN EC EP PRT
Batterielos-
Verwendbarer Enkodertyp Iﬁbsomtt/l Absolut Batterielos-Absolut / Inkremental /Absolut
nkrementa

(*1) Es wird darauf hingewiesen, dass beim Feldnetzwerk-Typ keine Kommunikation via PEA’s und Pulsfolgen moglich ist.

__Mogelle
SCON -| - | | | | | - | - | | |

Spannungs-
versorgung

Serie Typ Motor-Typ Enkoder-Typ Option E/A-Typ E/A-Kabelldnge

(@8 Hochfunktions-Typ 2/aW Boost-Funktion Einphasig 115 VAC

(@el:8 Global-Typ (geméB Sicherheitskategorie) * Die Boost-Funktion kann nur
gewahlt werden, wenn diese

auch fiir die Achse ausgewahlt
worden ist.

<Mit Boost-Funktion erhéltliche
Achs-Modellreihen>
RCS2-SA4C/SA5C/SA6C/
SA7C/RA4C/RA5C/RGS4C/
RGS5C/RGD4C/RGD5C

Einphasig 230 VAC

Batterielos-Absolut
150 W Motor Inkremental

Ohne Kabel

12 W Motor PEA-Spezifikation (NPN)

20 W Motor 200 W Motor PEA-Spezifikation (PNP) 2 m (Standard)

30 W Motor (fiir RCS2) 400 W Motor DeviceNet Netzwerk-Spezif.

30 W Motor (fiir RS) 600 W Motor CompoNet Netzwerk-Spezif.

60 W Motor &[0 750 W Motor CC-Link Netzwerk-Spezif. * Bei Auswahl der Feldnetz-
" i werk-Spezifikation wird ,0"
100 W Motor YL Fr 750 W Achse mit PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezif. (ohne Kabel) iir die E/A-

mit Druckmesszelle Kabelldnge gesetzt.

EtherCAT Netzwerk-Spezif.

EtherNet/IP Netzwerk-Spezif.

PROFINET 10 Netzwerk-Spezif.
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SCO N 'C B Steuerung

Systemkonfiguration

<SCON-CB/CGB>

SPS

Feldnetzwerk

: —
! - T DeviceNet
R — 'kt Beilieferung zur Steuerung CC-Link
*Bei offenen Kollektor- .
Pulsfolgen ist der optio- E/A-Flachkabel EE%T)EEISEPP
nale Impulsko_nverter (Siehe S. 86) EtherCAT
AKO4/IM-08 einzusetzen. <Modell CB-PAC-PI0020>
(Siehe unten). € EtherNet/IP
1 Kabelldnge PROFINET IO
: Standard 2 m Hinweis
| _D O rin PEA-Steuerung und Ansteuerung Uber ein
= ’— y Feldnetzwerk schlieen sich gegenseitig aus.
Beilieferung zur Steuerung
Stecker + Gehduse | I
firPuls-Steuerung (fmepmt " | —M M 1
Pulssteuerkabel {1 e Einphascig NOEA|US-
T versorgung 115 VA Beschaltung
| ’
Bﬁ}gfﬁ;ﬂ?&f;’;ﬁ%ﬁgwf <Mode|l: CB-SC-PiOSOOD> | |¥ * Bei Anschluss an die Stromversorgung| Einphasig (vom Kunden bereitzustellen)
(Siehe S. 86) ist immer ein Storfilter einzusetzen. | 230 VAC B} -
Absolutdaten-Pufferbatterie g- Nur fiir CGB-Typ erforderlich
(Siehe S. 83) I, . Empfohlenes Modell: NF2010A-UP
' (Hersteller: Soshin Electric)
<Modell: AB-5> T | T (Kauflich bei 1Al erhltlich, Einzelheiten auf Anfrage)
Bremswiderstandsmodul | Option . . (10
(Siehe S. 83) PC-Software Hgndprogrammlergerat
<Modell: RESU-2/RESUD-2> (Siehe S.83) (Siehe S. 83)
RS232-Version <Modell: TB-02-0>
<Modell: RCM-101-MW> T

> &
7 /
5 & =
RCS2/RCS3 Einachs- Kartesischer
Roboter Roboter
Achse der

RCS2-Serie*/RCS3-Serie/Einachs-Roboter/Kartesischer Roboter
* RCS2-RA13R erfordert eine andere Konfiguration, kontaktieren Sie IAl fur Einzelheiten.

BMIimpulskonverter: AK-04

Offene Kollektor-Steuerimpulse werden in Differenz-Steuer-
impulse umgewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar,
wenn die Leitsteuerung offene Kollektor-Pulse ausgibt.

I Technische Daten

USB-Version
<Modell: RCM-101-USB>

ab Vers. 10.00.00.00
* Die PC-Software wird mit Kabel geliefert.

Motorkabel
Motor-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S. 84 bis S. 86 fiir Ersatzkabel

Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S. 84 bis S. 86 fiir Ersatzkabel

BMIimpulskonverter: JM-08

I Technische Daten

Differenz-Systemimpulse werden in offene Kollektor-
Impulse umgewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar,
wenn die Leitsteuerung offene Kollektor-Pulse aufnimmt.

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC +10% (max. 50 mA) Eingangsspannung| 24 VDC +10% (max. 50 mA)
Eingangspulse | Offener Kollektor (Kollektor-Strom: max. 12 mA) Eingangspulse | Differenz-Eingang (max. 10 mA) (gemaR RS422)
Eingangsfrequenz| max. 200 kHz Eingangsfrequenz| max. 500 kHz
Ausgangspulse| Differenz-Ausgang (max. 10 mA) (dquivalent zu 26C31) Ausgangspulse| Offener Kollektor 24 VDC (Kollektor-Strom: max. 25 mA)
Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker) Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker)
Zubehér 37104-3122-000FL (e-CON Stecker) (von 3M) x 2 Zubehér 37104-3122-000FL (e-CON Stecker) (von 3M) x 2
Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26 Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26
I13;Z;‘;ei/r;colle;:(v 04 DiffeCr)eur;:p:;I:
wo— . :
4 NP 'A , INP 4
| Sl I
50
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Betriebsarten

Bei dieser Steuerung kann aus den beiden Betriebsarten PEA- und Pulstreiber-Steuerung das gewiinschte Ansteuerungsverfahren gewahlt werden.
Im Positionier-Modus konnen die Positionsdaten (Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung etc.) iiber entsprechende Positionsnummern
in die Steuerung eingegeben und anschlieBend fiir den Achsbetrieb jede Nummer extern via E/A-Signal (Ein-/Ausgang) spezifiziert werden.
Dabei stehen mittels Verwendung verschiedener Parameter insgesamt acht Positioniermodi zur Auswahl.
Im Pulstreiber-Modus kénnen Verfahrweg, Geschwindigkeit, Beschleunigung etc. gesteuert werden durch Pulsfolgen von einem externen Pulsgenerator.

; Verfahr- Anzahl der i
Betriebsart e posiohen Eigenschaften
Positionier-Modus | E/A-Muster 64 Standard—V\'/erkseinste'IIung, bei fjer die Achse durch Eingabe.einer Positionsnummer
0 und anschlieBendes Eingeben eines Startsignals verfahren wird.
Teadiiine el E/A-Muster 64 In dieser Betriebsart wird der Schlitten (die Schubstange) tiber ein externes Signal
9 1 verfahren. Die angefahrene Position wird in Form von Positionsdaten gespeichert.
256-Punkt-Modus | E/A-Muster 256 In djgse( Betriebsart wird im Pgsitionier—Modus die Anzahl der méglichen
2 Positionierpunkte auf 256 erhoht.
512-Punkt-Modus | E/A-Muster 512 In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der moglichen
PEA- 3 Positionierpunkte auf 512 erhoht.
Steuerung 7-Punkt- E/A-Muster 7 Die Achse kann durch einfache EIN/AUS-Positionssignale verfahren werden.

Pneumatik-Modus 4 Dies ermdglicht dieselben Steuerungsablaufe wie bei Pneumatikzylindern.

3-Pl{nkt- E/A-Muster 3 Die Achse kann durch dasselbe AUS-Positionssignal wie der Ausschalter
Pneumatik-Modus 5 bei Pneumatikzylindern verfahren werden.

32-Punkt- E/A-Muster 32 In dieser Betriebsart kdnnen im Positionier-Modus bei gleichzeitiger
Druckkraft-Modus 6 Druckkraftkontrolle bis zu 32 Positionen angefahren werden.

5-Punkt- E/A-Muster 5 In dieser Betriebsart konnen im Pneumatik-Modus bei gleichzeitiger
Druckkraft-Modus 7 Druckkraftkontrolle bis zu 5 Positionen angefahren werden.

Inkremental- E/A-Muster
Puls- Pulstreiber-Modus 0 B In dieser Betriebsart kann die Achse ohne Eingabe von Positionsdaten
Steuerung Absolut- E/A-Muster beliebig verfahren werden tiber Pulsfolgen der kundenseitigen Steuerung.

Pulstreiber-Modus 1

E/A'Sig naltabelle +9 Typen von Signalbelegungen stehen zur Auswahl.

Parameterauswahl (PEA-Belegung der E/A-Muster)
Pin- X 0 1 2 3 4 5 6 7 0/1
Nr. |Kategorie Positionier-Modus| Teaching-Modus | 256-Punkt-Modus | 512-Punkt-Modus | 7-Pkt-Pneum.-Modus | 3-Pkt-Pneum.-Modus |32-Pkt.-Druckkr-Modus| 5-Pkt.-Druckkr-Modus| Pulstreiber-Modus
Positionsanzahl 64 64 256 512 7 3 32 5 -
1A 24V P24 P24
2A 24V P24 P24
3A - NC NC
4A - NC NC
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO PC1 STO SON
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 (JOG+) PC2 ST1 RES
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 () PC4 ST2 HOME
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 - PC8 ST3 TL
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 - PC16 ST4 CSTP
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 - - - DCLR
11A IN6 - MODE PC64 PC64 ST6 - = = BKRL
12A Eingang IN7 - JISL PC128 PC128 - - - - RMOD
13A IN8 - JOG+ - PC256 - - CLBR CLBR RSTR (Hinweis)
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL -
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD -
16A INT1 HOME HOME HOME HOME HOME - HOME HOME -
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP - *STP *STP -
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR - - CSTR - -
19A IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES -
20A IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON -
1B 0uTo PM1 PM1 PM1 PM1 PEO LSO PM1 PEO PWR
2B ouT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 (TRQS) PM2 PE1 N
3B 0uT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 (-) PM4 PE2 INP
4B ouT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 - PM8 PE3 HEND
5B 0ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 - PM16 PE4 TLR
6B 0uTs PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 - TRQS TRQS *ALM
7B 0uT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 - LOAD LOAD *EMGS
8B out7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND RMDS
9B _|Ausgang ouT8 PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE1 | PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE1 | PZONE/ZONE1 ALM1
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2
11B ouT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND ALM4
12B ouT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND - PEND PEND ALM8
13B 0uT12 SV SV N N N SV N N *OVLW/*ALML
14B OouT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS REND (Hinweis)
15B OouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONE1
16B ouT15 *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM ZONE2
17B = - -
18B - - -
19B ov N N
208 oV N N

* Die Signalnamen innerhalb der Klammern beschreiben die nutzbare Funktionen vor dem Zurtickfahren zum Startpunkt (Referenzpunktfahrt).
* Die Codes mit Sternchen-Prafix (*) stehen fiir Signale mit negativer Logik. Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmafig auf AUS.
Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.

(Hinweis): Nur verfligbar fir E/A-Muster 1 im Pulstreiber-Modus.
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Explanation of the 1/0 Signal Functions

Die verwendbaren Signale unterscheiden sich. In der Tabelle unten sind die vorliegenden Eigenschaften zu priifen.

Kategorie| ~ Signalkurzel Signalbezeichnung Funktionsbeschreibung
CSTR PTP (Startsignal) Mit Setzen dieses Eingangs féhrt die Achse zu der Position, die mit der Positionsnummer festgelegt wurde.
PC1~PC256 | Positionsnummer Dieser Eingang wird zur Eingabe einer Zielpositionsnummer (bindrer Eingang) verwendet.
BKRL »Zwangslosen der Bremse” Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise geldst.
RMOD ,Umschalten auf die jeweils Mit diesem Eingang kann auf die jeweils erforderliche Betriebsart umgeschaltet werden, wenn der Schalter
erforderliche Betriebsart” fiir die Betriebsart an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist (AUTO fiir Eingang AUS, MANU fiir Eingang EIN).
*STP P Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt ist, wird die sich bewegende Achse bis zum Halt verzogert.
ause Die Achse fahrt dann weiter, wenn das Signal wieder auf EIN gesetzt wird.
RES Reset Wenn dieser Eingang auf EIN geschaltet wird, werden die aktiven Alarmmeldungen zuriickgesetzt.
Geschieht dies bei einem Pausenstopp der Achse (*STP ist AUS), wird der Restweg nicht mehr durchfahren.
SON Servo EIN Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Schaltung des Eingangs auf EIN, inaktiv bei Schaltung auf AUS.
HOME Referenzpunktfahrt Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fiihrt die Achse eine Referenzpunktfahrt aus.
. Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, schaltet die Steuerung auf den Teachingmodus um (aber dazu
MODE Teaching-Modus miissen CSTR, JOG+ und JOG- alle auf EIN stehen und die Achse darf nicht fahren).
) JIsL ,Umschalten zwischen Die Achse kann im Tippbetrieb mit JOG+ und JOG- verfahren werden, solange dieser Eingang AUS bleibt.
Eingang Tippbetrieb / Feinverstellung” Die Achse kann mit JOG+ und JOG- fein verstellt werden, solange dieser Eingang auf EIN gesetzt bleibt.
vV srts/Ruickwirt Wird das JISL-Signal auf AUS geschaltet, kann die Achse im Tippbetrieb bei Erkennung der EIN-Flanke des Signals JOG+ vorwérts, bei
JOG+, JOG- »VOrWarts/Ruc “war S Erkennung der EIN-Flanke des Signals JOG- riickwarts verfahren werden. Wird wahrend des Tippbetriebs der Achse die AUS-Flanke erkannt,
im Tippbetrieb bremst die Achse bis zum Stillstand ab. Wenn das JISL-Signal auf EIN geschaltet wird, kann die Achse zentimeterweise bewegt werden.
(] " Im Teachingmodus wird die gewiinschte Positionsnummer eingegeben und dieses Signal fiir min. 20 ms
PWRT »Teaching-Ubernahme aktiviert, um die aktuelle Position unter der definierten Positionsnummer abzulegen.
- : . Wenn diese Eingénge in der Betriebsart Pneumatik-Modus auf EIN geschaltet werden, fahrt die Achse zur
5T0~5T6 Start zur Zielposition vorgegebenen Position. (Ein Start-Signal ist nicht erforderlich.)
CLBR Kalibrierungsbefehl fiir Kraftmesszelle | Die Kalibrierung der Kraftmesszelle startet, wenn dieses Signal fir min. 20 ms eingeschaltet bleibt.
" Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment auf den Wert laut Parametereingabe begrenzt. Der TLR-
T ~Drehmomentbegrenzung Eingang wird auf EIN gesetzt, wenn das Drehmoment den vorgegebenen Wert erreicht hat. (nur Pulstreiber-Modus)
Ci Der Servoantrieb wird inaktiv, wenn dieses Signal langer als 10 ms auf EIN steht. Die Achse verzogert und stoppt mit
csTP Erzwungenes STOP-S |gna| dem in der Steuerung eingestellten Drehmoment, wonach sich der Servoantrieb ausschaltet. (nur Pulstreiber-Modus)
DCLR ,Fehlerzdhler 16schen” Der Positionsfehlerzahler wird permanent geléscht, solange dieses Signal aktiv bleibt. (nur Pulstreiber-Modus)
RSTR (*1) Fahrbefehl zu einer Referenz- Dieser Eingang wird aktiv geschaltet bei Fahrt zu der in Parameter-Nr. 167 eingegebenen Referenzposition.
position (*1): nur mit E/A-Muster 1 verwendbar
Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Achse den Positioniertoleranzbereich nach dem Verfahren erreicht hat.
PEND/INP LPosition erreicht” Auch wenn die Achse Uber den Positioniertoleranzbereich hinausféhrt, wird PEND nicht inaktiv, daftir aber INP.
PEND und INP kdnnen iiber Parameter getauscht werden.
PM1~PM256 | ,Positionsnummer angefahren” | Dieser Ausgang gibt die Positionsnummer aus nach abgeschlossener Positionierung (Binar-Ausgang).
HEND ,Referenzpunktfahrt beendet” Dieser Ausgang wird bei Beendigung der Referenzpunktfahrt aktiv geschaltet.
ZONE1, ZONE2 | Zonenfunktion Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Achse in den durch Parameter definierten Positionsbereich einféhrt.
Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die Achse in den durch Positionsdaten definierten Bereich bei
PZONE Positionszonenfunktion der Positionierung eingefahren ist. PZONE kann zusammen mit ZONE1/ZONE2 verwendet werden, aber PZONE
ist nur gliltig, solange die Achse zu einer vorgegebenen Position fahrt.
RMDS Statusfunktion , Aktuelle Betriebsart” | Dieser Ausgang gibt den Zustand der angewendeten Betriebsart an. Bei manuellem Steuerungsbetrieb schaltet er auf EIN.
* " g Dieses Signal steht unter Normalbedingungen auf EIN und geht auf AUS, wenn die Uberlast-Warnstufe
ovLw Uberlast-Warnung Uberschritten wird. (Der Betrieb wird fortgefiihrt.)
* q Dieses Signal steht unter Normalbedingungen auf EIN und geht auf AUS, wenn eine Alarmstufen-Meldung
ALML Minderschwerer Fehleralarm auftritt. (Der Betrieb wird fortgefiihrt.)
*ALM Alarmsignal ,Steuerungsstatus” | Dieser Ausgang bleibt bei fehlerfreier Steuerung auf EIN und schaltet bei Alarmauslosung auf AUS.
ALM1~ALM8 | Kodiertes Alarmsignal Wahrend eines Steuerungsalarms werden die Alarmdetails in einem Binar-Code ausgegeben. (nur Pulstreiber-Modus)
MOVE Funktion ,Verfahren” Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Achse in Bewegung ist (auch bei Referenzpunktfahrt und Schubbetrieb).
SV Statusfunktion ,Servo EIN” Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
* . N Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat.
Ausgang EMGS Statusfunktion ,Not-Aus Es schaltet auf AUS, wenn Not-Aus betatigt worden ist.
*BALM Warnung ,Spannungsabfall Bei Steuerung mit Absolut-Spezifikation wird das Signal auf AUS geschaltet, wenn die Absolut-Batterie-Spannung
Absolut-Batterie” abfallt, die Luftergeschwindigkeit sinkt oder eine Uberlast auftritt. (Der Betrieb wird fortgefihrt.)
: . " Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Steuerung auf den Teachingmodus bei Eingabe des Ausgangs ,Betriebsart”
MODES Statusfunktion ,Betriebsart umgeschaltet hat. Er wechselt auf AUS, wenn sich die Steuerung wieder im Normalbetrieb befindet.
q q " Dieser Ausgang bleibt AUS nach Umschaltung in den Teachingmodus. Er wird nach Abspeicherung der Daten mit dem
WEND Funktion ,Speichern beendet PWRT-Signal auf EIN gesetzt. Mit Ausschaltung des PWRT-Signals auf AUS wird dieser Ausgang ebenfalls auf AUS gesetzt.
PEO~PE6 Funktion ,Aktuelle Positionsnummer” | Dieser Ausgang wird aktiv, nachdem die Steuerung im Pneumatik-Betriebsmodus das Anfahren der Zielposition beendet hat.
. PP Dieser Ausgang wird aktiv, solange sich die Achse im Positionsband befindet und die vordere, mittlere oder hintere
LSO~LS2 Fulpktlon ”c;:rean05|tlonS Grenzposition erkannt wird. Das Signal wird auch nach Abschluss der Referenzpunktfahrt ausgegeben, wie auch
EiEnining] vor Ausgabe des Verfahrbefehls oder wenn der Servoantrieb auf OFF steht.
CEND ,Kalibrierung der Der Ausgang wird nach abgeschlossener Kalibrierung der Kraftmesszelle auf EIN geschaltet.
Kraftmesszelle abgeschlossen” Er wird auf AUS geschaltet, wenn auch das CLBR-Signal ausgeschaltet wird.
Das Signal wird ausgegeben, wenn der Strom den unter ,Schwellwert” eingestellten Wert innerhalb des
LOAD Lastausgangs-Beurteilungssignal | Positionsdatenbereichs ,ZONE+" oder ,ZONE-" wahrend des Schubbetriebs tiberschreitet.
Dieses Signal dient zur Beurteilung, ob eine Presseinpassung ordnungsgemal durchgefiihrt wurde.
Dieses Signal wird ausgegeben, falls der Motorstrom den in den Positionsdaten unter ,Schwellwert” eingestellten
TRQS Drehmoment Wert erreicht, z.B. wenn der Schlitten (bzw. die Schubstange) wéhrend des Schubbetriebs auf ein Hindernis st6t.
PWR ,System bereit” Schaltet auf EIN, wenn nach Einschaltung der Stromversorgung die Steuerung hochgefahren ist. (nur Pulstreiber-Modus)
TLR ,Drehmomentgrenze erreicht” Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Drehmoment den via TL-Signal festgelegten Grenzwert Giberschreitet. (nur Pulstreiber-Modus)
REND (*1) ,Verfahren zu einer Referenz- Dieser Ausgang wird aktiv geschaltet bei Beendigung der Fahrt zu der in Parameter-Nr. 167 eingegebenen

position abgeschlossen”

Referenzposition. (*1): nur mit E/A-Muster 1 verwendbar

* Die Codes mit Sternchen-Préfix (*) stehen fiir Signale mit negativer Logik, welche bei eingeschalteter Spannungsversorgung standardmaBig

auf EIN stehen und bei Signalausgabe auf AUS wechseln.
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Verdrahtung

BPositionier-Modus/Teaching-Modus/

.
Pneumatik-Modus
PEA-Anschluss (NPN)
Pin-Nr. Kategorie Signal
1A Spannungs- 24V
2A versorgung 24V
3A - Nicht belegt
4A - Nicht belegt
5A INO L —
6A INT —————e o—9
7A N2 - e— o
8A IN3 o
9A N4 - o— ¢
10A N5, ———————e o—
11A N6 -—o o———¢
12A Eingang N7 ——————e o—9
13A N8 o &———— ¢
14A N9 ——————eo o—¢
15A INTO —o o——— ¢
16A INIT —————e o—¢
17A N2 o o——¢
18A INI3 ———————e o—
19A N4 - o—¢
20A INls, —————e o—¢
B ouTo 6
28 ouT $ e
38 o2 60
4B ouT3 Tmgart
58 ouTa 6+
6B ouTs Twget
7B ouTe 6
8B Ausgang |_OUT7 é e
98 outs 0
108 ouT9 -
1B oUTI0 —6-0
12B ouTh Tmg et
13B ouTi2 —60e
14B ouT13 $ e
158 ouTi4 —6e
168 ouT15 Tmgart
178 - Nicht belegt
18B - Nicht belegt ==
198 Spannungs- ov
20B versorgung oVv

* Die 24 V der Spannungsversorgung wird zwischen den Kontakten 1A und 2A und

die 0V zwischen den Kontakten 19B und 20B angeschlossen.

-‘724 VDC +10%

M Pulsstreiber-Modus (Differenzialausgang)

Puls-Anschluss (NPN)

Paarig verdrillt

Pin-Nr. Kategorie Signal .
1 Nicht belegt Geschirmt
2 Nicht belegt
3 PP
4 ) /PP s
5 Eingang NP H
6 /NP m :
7 AFB —
8 JAFB J T
9 BFB
10 Ausgang JBFB J ; e
1 ZFB — |
12 /ZFB —Ua—@l>
13 GND — Y
14 Masse e § M S
Gehduse Geschirmt | Geschirmt ——— @'
PEA-Anschluss (NPN)
Pin-Nr. Kategorie Signal
1A Spannungs- 24V
2A versorgung 24V
3A Nicht belegt
4A Nicht belegt
5A SON —e &—
6A RS ——————o o—¢
7A HOME —eo o——— ¢
8A ) T A
9A Eingang CSTP — e o———— ¢
10A DR ————o o—9
11A BKRL —eo o— ¢
12A RMOD ——————o o—¢
13A~20A - Nicht belegt
1B PWR ¢ Py
2B N & Py
3B INP ¢ Py
4B HEND ¢ P
5B TLR ¢ Py
6B *ALM O
7B *EMGS ¢ P
8B Ausgan RMDS ¢ Pt
T o | MY a0
108 A2 ——— 61—
11B ALM4 ¢ Py
12B ALM8 ¢ ) Py
13B *1)
14B -
15B ZONE1 ¢ Py
16B ZONE2 & Py
17B~18B - Nicht belegt .
198 Spannungs- oV T24 VDC +10%
20B versorgung oV

* Die Abschirmung des verdrillten Kabels zum Puls-Anschluss muss mit dem Gehdause verbunden werden.

Die Kabelldnge darf 10 m nicht iiberschreiten.

* 24V wird zwischen den Kontakten 1A und 2A, 0V zwischen 19B und 20B angeschlossen.

(*1): -/*ALML/*OVLW/*BALM (umschaltbar via Parameter)

E/A-Spezifikationen
BEingangsseitig Sperzifikation externer Eingénge B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausginge
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC +10% Lastspannung 24 VDC
Eingangsstrom 4 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt, 400 mA/8 Kontakte

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung: min. 18 VDC
AUS-Spannung: max. 6 VDC

Trennung

Optokoppler

NPN-Spezifikation

Externe

Spannungs- +
versorgung -7
24 VDC +10%

PNP-Spezifikation

Eingangsklemme
S~

Externe
Spannungs- +_L
versorgung —
24VDC£10%

7 9 SCON-CB

Int. Schaltung

Kriechstrom

Max. 0.1 mA/Kontakt

Trennung

Optokoppler

NPN-Spezifikation

Steuerun

rF- - - === ===-==-====== it

_ versorgung
24VDC £10%

L e -1

K=

P24

H Externe

_t + Spannungs-

7 — versorgung
24 VDC +£10%

Ausganglsklemme
Last []

N
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E/A-Spezifikation fiir Pulssteuerung (Differenzieller Leitungstreiber)

B Eingangsseitig B Ausgangsseitig

Max. Eingangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 2.5 Mio Pulse/s Max. Ausgangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 2.5 Mio Pulse/s

Trennung: Optokoppler Trennung: keine
SCON_ SCON.
:' : 26C32 oder dquivalent o 1 'i
! il T = Interne
1 1 | 1
26C31 oder dquivalent 3.PP: ! ¢1 8/AFB! FZJ_ < Schaltung :
— M i B Interne ! 9.BFB ! :
13 Lo Schaltung | I + il -
——1  4/PP! % B Schaltung 1 Interne |
: ! <°_"I 10,8FB! rZj]——C]Schaltung !
I T
! ! 11.ZFB ! i
1 | L] T L Interne 1
5.NP! - 1 ¢1 12/7FB " FZJ_—C] Schaltung :
— it 1 - :
_[:z 1 y Interne H 13.GND ! 1
——  6/NP! B Schaltung ! - + :
— B ! T4GND T i
! ! ). GND I - GND :

E/A-Spezifikation fiir Pulssteuerung (Offener Kollektor)

Der Konverter AK-04 (Zubehdr) ist nétig fiir die Eingangsimpulse, der Konverter JM-08 (Zubehor) fiir die Ausgangsimpulse.

Max. Eingangsimpulse: SCON
. . Pulstreiber-
0.2 Mio Pulse/s (AK-04 erforderlich) R Steverungsanschluss
Max. Ausgangsimpulse: ost-Einheit WEEY e 1|3 ne
. . Positionier-Einheit AK-04 CB-SC 1 1
0.5 Mio Pulse/s (JM-08 erforderlich) =e (zubehér)  -PIOSCICIC] 20 | 3 ne
h h
*Die PEA-Schnittstellenversorgung wird als 24-VDC- oV 1124v- PP o A o 3w [}t pp
Spannungsquelle an den AK-04 angeschlossen. 2[ov  /PP|2_n \// n 4y )_:_ s
n n
* Die Kabelldnge zwischen Host-Steuerung (SPS) - 3PP NPI3 1r A 5) )_:_ NP
und AK-04/JM-08 ist so kurz wie moglich zu halten. ; dve sele o i / il a .
Die Kabellinge zwischen AK-04/JM-08 und Puls-Befehl L= ARt | Ty e
Pulstreiber-Anschluss darf 2 m nicht iiberschreiten. ~ -------+ PBemair 50 g : :
D24y ! (Zubehar) : : : : . U
Lo oo
j 1/24v PP[1 : : //\: : 7I )_:_ AFB :| I,
1 1 e
} 2|0V /PP|2 ; :\I : : 8:_ )_:_ IAFB Ruickkopplungspuls
1 1
—=(|m e NPl3 : //\: : 2 |5l ]B_Phase_
101 ' i
— ( 4|NP /NP |4 : :\I : : : )_:_ /BFB Ruckkopplungspuls
1 1 11
DC24v L_1j2av. PPU .: /\. i tm | Y1 ZFB ) ZPhase-
}%Z 2fov  /PP[2 ! / ALl 121 )|_ /78 Riickkopplungspuls
T T 1 1
slep NP3 ::V if ' '
1 1
4|NP /NP |4 '.,' '.,' : L
Hinweis Zihler-Einheit . i N ! H 13! )_:_
L ) = y T -m Fov
Verwenden Sie die gleiche Spannungs- ~ " / " 1a! ]
versorgung fir die offenen Kollektor- i\/ 1 Hyov
Ein-/Ausgange zur Host-Steuerung wie oV L T Kabelklemme
— Eraur
zu den Konvertern AK-04/JM-08. (friihere Erdungsklasse 3: Erdungswiderstand < 100 Q)

Beschreibung der Pulsfolge-Muster

Pulsfolge-Muster

Eingangsklemme

Vorwarts

Riickwarts

Pulsfolge vorwérts PP./PP LT
‘§ Pulsfolge riickwirts NP-/NP vl
& Die Pulsfolgen flr vorwarts und riickwarts bestimmen die Drehrichtung des Motors fiir die entsprechenden Bewegungsrichtungen.
2 impulsfolge PP-/PP LT LT L
§ Vorzeichen NP-/NP tief | hoch
'g Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.
-3 PP-/PP i Ll
ki Differenzpulse A/B NP/NP

Die Differnzimpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90° Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.
%’ Pulsfolge vorwirts PP-/PP L L
g, Pulsfolge riickwarts NP+/NP B O
£ Impulsfolge PP-/PP B O O o
§ Vorzeichen NP-/NP hoch tief
- N PP-/PP _fify 1L
§ Differenzpulse A/B NI m T_l_T_l_

SCON-CB
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Technische Daten

Parameter Spezifikation
Motorleistung unter 400 W ‘ 400 W und mehr
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse

Betriebsart

Positionier-Typ / Pulstreiber-Typ

Anzahl der Positionen

512 (PEA-Spezifikation) / 768 (Feldbus-Spezifikation)

Speicher

Permanent-Speicher (FRAM)

E/A-Stecker

40-polig

Anzahl der E/A-Kontakte

16 Eingange / 16 Ausgange

E/A-Spannungsversorgung

Extern bereitgestellte 24 VDC + 10%

Serielle Kommunikation

RS485 1 Kanal

Eingabemethode fiir Steuer-
impulse (Hinweis1)

Differenzieller Leitungstreiber-Ausgang wird unterstiitzt

Max. Eingangsimpulsfrequenz

Differenzialtreiber: 2.5 Mio Pulse pro Sek. / Offener Kollektor (mit Impulskonverter): 200.000 Pulse pro Sek.

Positionserfassung

Inkremental-Enkoder / Absolut-Enkoder / Batterieloser Absolut-Enkoder

Not-Aus-Funktion

CB: vorhanden (eingebautes Relais) CGB: nicht vorhanden

Zwangsldsen der elektromagn. Bremse

Bremsloseschalter EIN/AUS

Spannungsversorgung
der Eingdnge

Einphasig 100 VAC ~ 115 VAC £10%

Einphasig 200 VAC ~ 230 VAC +10% Einphasig 200 VAC ~ 230 VAC £10%

Leistungskapazitat

12W/89 VA 150 W /376 VA

20 W /74 VA 200 W /469 VA

30 W (ohne RS) /94 VA 400 W (ohne RCS3-CT8C) / 968 VA
30 W (RS) /186 VA 400 W (RCS3-CT8C) / 1278 VA

60 W (ohne RCS3-CTZ5C) / 186 VA 600 W /1212 VA

60 W (RCS3-CTZ5C) / 245 VA 750 W/ 1569 VA

100 W /282 VA

Schwingungsfestigkeit

XYZ-Richtungen --- 10~57 Hz: Einseitige Amplitude 0.035 mm (kontinuierlich), 0.075 mm (intermittierend);
58~150 Hz: 4.9 m/s? (kontinuierlich), 9.8 m/s? (intermittierend)

Kalender-/ Speicherzeit ca. 10 Tage

Uhrzeitfunktion | Ladezeit ca. 100 Stunden

Schutzfunktionen Uberstrom, anormale Temperatur, niedrige Liifterdrehzahl, Enkoder-Trennung etc.
Umgebungstemperatur 0~40°C

Luftfeuchtigkeit

max. 85 % (nicht kondensierend)

Umgebungsbedingungen

Keine aggressiven Gase

Schutzklasse

1P20

Gewicht

ca. 900 g (+25 g bei Absolut-Ausfiihrung) ca. 1200 g (+25 g bei Absolut-Ausfiihrung)

AuBenabmessungen

58 mm (B) x 194 mm (H) x 121 mm (T) 72 mm (B) x 194 mm (H) x 121 mm (T)

(Hinweis 1): Bei der Impulseingabe wird ein Differenztreiber mit héherem Stérschutz eingesetzt. Mit offenem Kollektor wird ein optionaler Impulskonverter (AK-04/JM-08) zur Umwandlung
der offenen Kollektorimpulse in Differenzimpulse verwendet.

* Die Anzahl von Enkoder-Pulsen fiir den Betrieb der folgenden Achsen mit der Steuerung SCON-CB liegt bei 3072 Pulsen fir
RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD, 1600 Pulsen fiir RCS2-CI1CI5N (Inkremental), 1048576 Pulsen fir DD-[118P:20bit,
131072 Pulsen fiir DD-[J18S:17bit, 2400 Pulsen fiir NS-SCIMOI (Inkremental) und 16384 Pulsen fiir alle Gbrigen Modelltypen.
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AuBBenmafle

Unter 400 W

400 W und mehr
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Wenn die Absolutdaten-Pufferbatterie installiert ist Wenn die Absolutdaten-Pufferbatterie installiert ist
Teilebezeichnung

%
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[eoococooflo A Rel =

008
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[l LED-Anzeigen

Diese LEDs informieren liber den Steuerungszustand.

Bezeich arhe Beschreibung
nung
N Grin | Diese LED leuchtet bei eingeschaltetem Servoantrieb.
ALM | Orange | Diese LED leuchtet, solange ein Alarm vorliegt.
EMG Rot Diese LED leuchtet, solange Not-Aus aktiv ist.

Drehschalter fur Adresseinstellung

Mit diesem Schalter wird eine Adresse zur Erkennung jeder einzelnen
Steuerung festgelegt, wenn mehrere Steuerungen verkniipft sind.

[FJDIP-Schalter

Schalter fiir Steuerungssystem.

Bezeich-

Beschreibung
nung

Betriebsartenwahl-Schalter
1 AUS: Positioniersteuerung  EIN: Pulssteuerung

* Die Einstellung wird dann wirksam, wenn die
Spannungsversorgung wieder zugeschaltet ist.

2 Hersteller-Update-Schalter (normal auf AUS)

EJE/A-Systemanschluss

Anschluss fuir Not-Aus-Schalter usw.

A Anschluss fiir Bremswiderstand

Anschluss fiir das Widerstandsmodul, das den Verluststrom
aufnimmt, der beim Verzégern der Achse bis zum Stopp
entsteht.

B Anschluss Motorkabel

Anschluss fiir das Achsmotor-Kabel.

[ Anschluss fiir Stromversorgung

AC-Spannungsversorgung, geteilt in die Stromeingénge fiir
Steuerung und Motor.

EJErdungsschraube

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

B} Spezieller Anschluss fiir Pulssteuerung

Anschluss zum Betrieb als Pulssteuerung. Riickkopplungspulse
sind auch im Positioniermodus wirksam.

[JPEA-Anschluss

Kabelanschluss, tiber den die parallele Kommunikation mit der
SPS und weiteren Peripherie-Geréaten lauft.

il Manuell/Automatik-Umschalter

Bezeich- Beschreibung
nung

MANU | PEA-Eingabe-Befehle werden nicht verarbeitet.
AUTO | PEA-Eingabe-Befehle werden verarbeitet.

* Der Not-Aus-Schalter am Handprogrammiergerat wird dann wirksam,
wenn das Kabel angeschlossen ist, unabhéngig davon, ob der Schalter
auf AUTO oder MANU steht. Bevor das Handprogrammiergerat oder serielle
Verbindungskabel abgezogen wird, ist die Stromversorgung ausszuschalten.

EA Serieller Anschluss (RS485)

Anschluss fiir das Handprogrammiergerat oder
PC-Verbindungskabel.

B} Bremsisseschalter

Schalter zum zwangsweisen Losen der elektromagnetischen
Achsbremse.

* Eine 24-VDC-Spannungsversorgung zur Betétigung der Bremse muss
angeschlossen sein.

Anschluss Spannungsversorgung Bremse

Anschluss fiir die 24-VDC-Spannungsversorgung der Bremse
(nur erforderlich, wenn die Achse mit einer Bremse ausgerustet ist).

EB Enkoder-/Sensor-Anschluss

Anschluss fiir das Enkoder-Kabel.

[ Anschluss fiir Pufferbatterie

Anschluss fir Pufferbatterie des Absolutwertspeichers (nur erfor-
derlich, wenn eine Achse mit Absolut-Enkoder ausgertistet ist).

Batterie-Halter fiir Pufferbatterie

Batteriehalter, in den die Pufferbatterie des Absolutwert-
speichers eingesetzt wird.

SCON-CB 8 2
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Optionen

Handprogrammiergerat

i Beschreibung Handprogrammiergerit zur Eingabe von Positionen, Testabldufen, Uberwachung etc.
I Modell TB-02-S

I Spezifikation

I Konfiguration
Nennspannung 24VDC

Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)

Umgebungstemperatur 0~40°C

! 5m Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
Schutzart 1P20
I AuBenmale Gewicht 470 g (nur Gehause TB-02)

190

I nan o

155

g

PC-Software (nur Windows)

I Beschreibung Softwareprogramm u.a. zur Eingabe von Positionsdaten, Steuerung von Testabldufen und )
Dateniiberwachung. Diese Software vereinigt alle Funktionen fiir die Vornahme jeglicher ab XP-SP2/Vista/7/8
Einstellungen und hilft damit, die Erst-Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.

I Modell RCM-101-MW
(einschlieBlich RS232-Konverter und Kommunikationskabel)

1 Konfi . ( ab Version 10.00.00.00 kompatibel
onfiguration T
9 RS232-Konverter fi }

- RCB-CV-MW

g

e <+ D—D <+ D—D —»>
Kommunikationskabel j

PC-Software CB-RCA-S10050 L

I Modell RCM-101-USB
(einschlieBlich USB-Kabel, USB-Konverter und Kommunikationskabel)
( ab Version 10.00.00.00 kompatibel )

I Konfiguration

USB-Adapter ———
- RCB-CV-USB
elﬁ <+ |—| %I:'F >m —>
USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software CB-SEL-USB030 CB-RCA-S10050 -
Regenerative Resistance Unit Absolutdaten-Pufferbatterie

. * Bei zwei erforderlichen .
I Beschreibung Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors | Bremswiderstandsmodulen | B Beschreibung  Die Batterie versorgt den

erzeugten Riickstrom in Warme um. Nach Prifung der Gesamt- | ist ein RESU(D)-2 und ein Speicher der Absolutdaten
leistung aller einzusetzenden Achsen sind bei Bedarf ein oder RESU(D)-1 einzusetzen. bei Betrieb einer Achse mit
mehrere Bremswiderstandsmodule beizustellen. (Naheres dazu erfahren Absolut-Spezifikation.
I Modell RESU-2 (Standard-Spezifikation) Sie bei IAl auf Nachfrage).
RESUD-2 (Hutschienenmontage-Spezikation) #AuBenmale o 5. TModell AB-5 (nur Batterie)
1 Spezifikation <RESU-2> AB-5-CS (mit Gehausebox)
Modell RESU-2 [ RESUD-2
Gewicht ca.0.4 kg y ‘
Eingeb. Regenerativwiderst. 2350 80W 1N
Montagemethode | Befestigungsgewinde [ Hutschienenmontage l
Anschlusskabel Steuerung CB-SC-REU010 -

Il Erford. Anzahl an Widerstanden B Erford. Anzahl an Widerstanden (RCS2-RA13R)

o
n

Horizontal Vertikal Steigung 2.5 | Steigung 1.25 | <RESUD-2> 1.
0 ~100W ~100W Horizontal 1 0
1 ~400W ~400W Vertikal 1 1
2 ~750W ~750W * Die erforderliche Anzahl an Bremswiderstands- E

modulen kann je nach den Einsatzbedingungen

* Die erforderliche Anzahl an Bremswider-
e erforderliche Anzahl an Bremswide groRer als der oben angegebene Wert sein.

standsmodulen kann je nach den Einsatz-
bedingungen gréBer als der oben
angegebene Wert sein.

(77 von Hutschienen-Mit

ot
|
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Bei Bedarf an Ersatzkabeln fiir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

CB-RCC-MA [ ir
cB-RCC-MA (][] 1-RB RCS2 / RCS3
CB-XEU-MA [ ][ 1[] EU-Motor-Roboterkabel r RCS2 / RCS3 u.a. Produktreihen

* 000 spetzifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind méglich.
Beispiel: 080 =8 m
|

(Abb: Motorkabel CB-RCC-MAL][J[J / CB-RCC-MALJ[J[J-RB mit Kunststoff-Stecker; Abbildung und

L (20) . 10) Verdrahtung der EU-Version mit M18-Kunststoff-Rundstecker CB-XEU-MALI[][] s. Seite 85.)
(16) R i~ Nr. |Signal| Farbe| Querschnitt
B 3 1 U | Rot
g
— _____ -
g | | [ 2 2| V [Weiss|@0.75
g i —_— 3 3 | W [Schwarz/ %M
- 7 N p
(Vorderansicht) (Vorderansicht) Schwarz| W 4 4 PE [ Grin
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 51 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.
CB-RCS2-PA[ ][ ][] Enkoderkabel RCS2* / RCS3
CB-X3-PA Enkoder-Roboterkabel .
Hinn fiir NS / RCS2* / RCS3
CB-XEU3-PA[ ][ ][] EU-Enkoder-Roboterkabel
* 000 spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 30 m sind méglich. *auBer Servopress-Typ RCS2-RA13R
Beispiel: 080 =8 m
. - - 0
= - 1
(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU3-PAL][][], EU-Version mit Metall-Stecker; Abbildung und Weiss/_Gmn E(z)cv g N N
Verdrahtung der Nicht-EU-Versionen mit Kunststoff-Stecker CB-RCS2-PACICI] / CB-X3-PALICIC] Weiss/Orange | LS | 26 | U |
siehe Betriebshandbuch der jeweilgen Produktreihe.) - CREEP | 25 |
- oT |24
- RSV_| 23 |
L - - 9
13 @1) = — s
— - 19 1 SD [ Orange |
Welss/Blau | A+ /2 SD_| Grin
AWG26 [ WeisiGeh | _A- U 3 | A+ |VieissBlau
14 (geldtet) [ Weiss/Rot B+ 4 A~ | Weiss/Gelb
526@13 lezz [Welss/Schwarz| B~ U 5 LS+ Weis Oange |
Weiss/Violett | Z+ ) 6 + | Weiss/Rot
Vessoou | 7| 6 7 - [esshaz
(Vorderansicht) - (Vorderansicht) Orange RD+ | 7 0 / 8 + | Welss/Vilett AWEEZG
gruln“ /Ijlli_)- i 9 véc We\sséfvau (gelotet)
:oraeu Arr 5 U :1“1) GND_|[ Schwarz
ot CC 6 ] 12 BAT+ | Violett
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 58 mm T 28 A Wt
Gelb BKR+ | 21 | U 15 BK- | Blau |
— - 22 Gelb

16 BK+
Abschi i i k Abschirmung wird mit Lotanschluss verbunden.
\Masseleiter und Abschirmgeflecht

CB-RCS2-PLA [ ][ ][] Grenzschalter-Enkoderkabel

CB-X2-PLA [ ][ ][] Grenzschalter-Enkoder-Roboterabel fiir NS mit Grenzschalter /
CB-XEU2-PLA [ ][ 1[] EU-Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel RCS2-Rotationsachsen

* 00O spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind maglich.
Beispiel: 080 =8 m

Querschnitt | Farbe | Signal | Nr.
= - 0

(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU2-PLAL][I[], EU-Version mit Metall-Stecker; Abbildung und — — ;
Vgrdrahtqu der Nicht-EU-Ve_rsionen mit Kunstsn_)ﬂ-stecker CB-RCS2-PLALICIC] / CB-X2-PLACICIC] Weiss/Orange | E24V f a3 - -
siehe Betriebshandbuch der jeweilgen Produktreihe.) Weiss/Grin | OV 4 S |BraunBlu | AWG26
Braun/Blu | LS |26 f 5 |CREEP Braun/Gel | (gelGtet)
(1) L Braun/Gelb | CREEP | 25 6 OT | Braun/Rot
‘ B | OT |24 -1 2 TRV Bt
Braun/Schwarz| RSV | 23 8/9/10] - -
- - 9
- — 18 ._|Signal | Farbe
13) - - 19 1 SD | Orange
| Weiss/Blau A+ 2 SD Griin
AWG26  [eiss/Gelh A- U 3 A+ | Weiss/Blau
14/=31 @~ (gelotet) [ Weisot | B+ f 4| A |Weiss/ee
N 7 Weiss/Schwarz | B- 5 - -
2 2613 | I H ez WeissVilett | Z-+ f) 6 B+ | Weiss/Rot
® = Weiss/Grau Z- 7 B- w AWG26
N q SRD- Z Weiss/Violett -
(Vorderansicht) - - (Vorderansicht) Cgra[;\" S SRi ;_' 8 1] g ZT V\z\ss/é)vau (gelotet)
Achsenseitig Violett | BAT: | 14 a 10 VGG | Rot
Grau BAT- 11 GND_| Schwarz
Rot VCC 6 1 12 BAT+ | Violett
Schwarz | _GND 7 13 BAT- | Grau
i i i - Bi iusr> Blau | BKR- |20 14 - -
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 58 mm fou | Brn 2 f] e I
- [ - 22 16 | BK+ | Gelb
[ Abschirmung wird an Abdeckung mittels Schelle geklemmt | Abschirmung wird mit Lotanschluss verbunden
\_ Masseleiter und Abschirmgeflecht

(Eine Leiter-F: wie die Farben von Streifen und Isolierung.)
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Bei Bedarf an Ersatzkabeln fiir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

CB-X-MA [ ][ ][] Motor-Roboterkabel fiir andere Produktreihen
CB-XEU-MA [ ][ ][ ] EU-Motor-Roboterkabel als RCS2 / RCS3

* 00 spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 30 m sind méglich.
Beispiel: 080 =8 m

L (Abb.: EU-Motor-Roboterkabel CB-XEU-MALJ[][J, EU-Version mit M18-Kunststoff-Rundstecker; Abbildung und Verdrahtung
17 der Nicht-EU-Version mit Kunststoff-Stecker CB-X-MAL][][J siehe Betriebshandbuch der jeweilgen Produktreihe.)
(16)
4
g || BE=Te= B
1 " .
(Vorderansicht) o deran:fht) Querschnitl __Farbe |Signal| Nr. Nr. |Signal| _ Farbe |Querschnitt
_ _ Griin/gelb | PE | 1 @ | PE | Griin/gelb
30.75 Schwarz/weisse’] U 2 1 U 5chwarz/weisse”1“]((2§0,75t)
. . . . . . e ce 1y (Gecrim
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 51 mm §2W33W9!559 § \X[ 3 g v Sc:warﬂwellsseuznlg v
* Fiir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhaltlich. Warzwesse 4 W [Scwan/udsse's

CB-X1-PAL [ ][] Enkoder-Roboterkabel fiir andere Produktreihen
CB-XEU1-PA[ ][ ][ ] EU-Enkoder-Roboterkabel als NS / RCS2 / RCS3

* 000 spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 30 m sind méglich.
Beispiel: 080 =8 m

chnitt | Farbe | Signal | Nr.
- - 0

(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PALI[J[], EU-Version mit Metall-Stecker; Abbildung — ng,v
und Verdrahtung der Nicht-EU-Version mit Kunststoff-Stecker CB-X1-PACJCI[] siehe — s | 26
Betriebshandbuch der jeweilgen Produktreihe.) — CLEEP | 25

= OT |24
L - RSV [ 23
(13) il = 9 " "
— _ 18 Nr. | Signal | Farbe |Querschnitt
— - 19 1 SD | Orange
— = A+ /) SD Griin
EZZ) [ AWG26 = A s - -
py — -
— (gelctet) - —
- 3 5
(Vorderansicht) _ (Vorderansicht) = = . . ? B -
Orange | SRD= a 8 - | AWG26
Griin_| SRD- 9 - - | (geldtet)
Violett BAT+ 4 ] 10 VCC Rot
Grau BAT- 5 11 GND_| Schwarz
X X . . i Rot VCC 6 f] 12| BAT+ | Violett
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 44 mm [Schwarz | GND [ 17 13| BAT- | Grau
R . . . sl Bl BKR-_| 20 - -
* Fiir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhltlich. —odb T BRAT o111 U e
- - 22 16 BK+ | Gelb
Abschirmung wird an Abdeckung Abschirmung wird mit Lotanschluss verbunden.
mittels Schelle geklemmt. \ und .
CB-X1-PLA[ ][ ][] Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel fiir andere Produktreihen als NS /
CB-XEU1-PLA [ ][ ][] EU-Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel RCS2 / RCS3 mit Grenzschalter
* 000 spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind moglich.
Beispiel: 080 =8 m Querschnitt | Farbe ‘ Signal ‘ Nr. Nr. | Signal | Farbe |Querschnitt
- - 0 1| E24V | Weiss/Blau
- - 2 0V | Weiss/Gelb
X i i Weiss/Blau | E24V 3 - -

(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PLACI[J[], EU-Version mit Metall-Stecker; Abbildung Weiss/Gelb | OV U 4 S [WessRol| AWG26
und Verdrahtung der Nicht-EU-Version mit Kunststoff-Stecker CB-X1-PLACICI[] siehe WeissRot | LS | 26 5 |CREEP |NessScz (gelbtet)
Betriebshandbuch der jeweilgen Produktreihe.) Weiss/Schwarz] CLEEP | 25 ] 6 OT [WeissVioett

WeissVioktt| OT | 24 f] 7 RSV |Weiss/Grau
| (41) L WeISSiGYaU Rfv 293 [g/9/i0] - B
— — 18 Nr. | Signal | Farbe |Querschnitt
_ = 19 1 SD_[Orange |
13 - A+ 2 SD [ Grin
I AWG26 - 2 2 - -
1d=h @ < _ (gelGtet) — B 5 - .
1. | [l—=== |\ ===t g
26(\ll)[13 1 - Z_| 6 7 - ~ | aweos
® Orange | SRD+ | 7 f 8 - - (gelote)
(Vorderansicht) (Vorderansicht) Griin SRD- 8 9 - -
Violett | BAT+ | 14 ] 10 | VGC | Rot
Grau BAT- 5 11 GND | Schwarz
Rot VCC 6 f 12 | BAT+ | Violett
|_Schwarz | GND 7 13 BAT- | Grau
. . . R . Blau BKR-_| 20 14 - -
Bei dynar?lscher Blegebean.sprughung dgs Kabels: Blegeradlgs rz54mm Gob T BRR: T 21 U 1= B [ B
* Fur diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhaltlich. - - [22 16 | BK+ | Geb
Abschirmung wird an Abdeckung Abschirmung wird mit Lotanschluss verbunden.
mittels Schelle \ .
und Abschir

(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau” bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung.)
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N fiir spritzwassergeschiitzte
CB-X1-PA[][J[]-wcC Enkoder-Roboterkabel ISWA Schlittenachse

* 00O sperzifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind moglich.

Beispiel: 080 =8 m Querschnitt  Farbe  Signal  Nr.
— | — (10
— I — 11
— [mav |12
— [ ov 13
— [ (s |2
— [CREEP| 25
— [ or |2
L — RSV | 23
— I — 19
=~ — — 18 Signal _ Farbe _ Querschnitt
B4 1,11 — — [ 19 1 SD_| Orange
- 277N 0 — [ A+ 2 | SD [ Grin
3 x@ 3 AWG26 | — A | 2 El —
4 elotet — + — —
o (gelotet) —— — = —
6 ' = - R —
Worderanschd (orderanschy oranaE SO == awezs
Grin | SRD- | 8 g /e T ———(gelotet)
. . . . . VCI:'I::‘ ;.‘\\-!E g J ? gﬁﬁ Qr':u(\l)\far
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 44 mm S Rot Gﬁg g f PR ViGoIett
o . o . . Sl Chwarz| 3 -
* Fur diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhdltlich. P BRRT 20 L - rau.
[ Gelb | BKR+ 1 5 | BK- Blallljj
— 1 — 12 6 | BK+ | Gel
Abschirmung wird an Abdeckung \ Abschirmung wird mit Metallhllse verbunden.
mittels Schelle geklemmt. und Abschirt

CB-PAC-PIO [ ][ ][] PEA-Flachbandkabel

* 000 spezifiziert die Kabelldnge (L). Lingen bis zu 10 m sind méglich.

Beispiel: 080 = 8 m HIF6-40D-1.27R
L Nr. |Signainame | Aderfarbe | Querschnitt [l Nr. |Signalname | Aderfarbe | Querschnitt
Al 24V Braun-1 B1 T
= A 24V Rot-1 B2
| A3 | _ Orange-1 B3
A Geb- 8
A INO rin-
Ohne Stecker ® A i B %
— 72 "
== rau- - Flachband-
= A9 7] Weiss-1 | | onart | |59 5 0o ®
I N kabel ®
5 Schwarz-1 - 9 (press-
A NG Braun-z | (Press press
[ A12 | IN7 Rot-2 QeChWEIm) [B12 [ OoUuTi1 | gechwelﬂt)
A NG Orange-2 | AWG28 AWG28
A N9 elb-2
Ohne Stecker ® i I fin?
S
olett-
= Flachbandkabel-Stecker AE | I rau-2 [Bis | —
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 HIF6-40D-1.27R (Hirose) o T T O ——TTE

CB-SC-PIOS [ ][ ][] SCON-Pulsfolge-Steuerungskabel m

* 000 sperzifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 10 m sind moglich.
Beispiel: 080 =8 m

Farbe | Signal |Nr

/) /)
Schwarz @) Schwarz _[ungenutzt | 1 |
Weiss/Schwarz Weiss/Schwarz|ungenutzt | 2 |
Rot ) Rot PP
L Weiss/Rot Weiss/Rot 4
Griin ) Gris
ﬂ Ac’i Weiss/Griin Weiss/Grin
8 @ r Gelb @ 202 | Gelb
Ohne Weiss/Gelb otet)| Weiss/Gelb 8
‘ D Braun @) Braun 9
Stecker i n Weiss/Braun| 0
\ﬂ ® £ Blau @ Blau
iss/Blau Weiss/Blau | /ZF|
Grau ) Grau GND
Weiss/Grau Weiss/Grau | GND |14

Schirm - Abschirmung wird mittels Schelle
\geschimt 5 Kabel befestigt.
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RCA(CR)/RCS2(3)(CR)-Serie
Schlitten-Typ mit
Batterielos-Absolut-Enkoder
Katalog-Nr. 0616-D

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

Rc l(:‘:?(lL;l(l)\lDER

1A1]

IAl Industrieroboter GmbH
Ober der R6th 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.: +49-6196-8895-0
Fax: +49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAI-GmbH.de
Internet: http://www.lAl-GmbH.de

IAl America, Inc.

IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0103 Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192
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