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Steuerungen

Ubersicht Steuerungen

Die Auswahlbreite flir das Steuerungsmodell reicht von einem ultra-einfachen Typ, der wie ein Magnetventil
einer Pneumatik-Steuerung arbeitet, bis zu einem hochfunktionalen Typ, der eine Ansteuerung via Programm
ermdglicht. Eine Vielzahl von Modellen steht je nach Kundenanforderung zur Verfligung.

Die Steuerungstypen kdnnen ihrem Betriebeinsatz entsprechend in die 3 Gruppen unten kategorisiert werden.

« Arbeitet mit einer registrierten Halte-Position
- als Positionsdateneingabe und spezifiziert die
Positionier- Positionsnummer (iber ein externes E/A-Signal.

typ » Genauso ist ein Steuerungstyp mit Pulstreiber-
Eingang verfligbar, der auf der Steuerung des
Kunden basierend frei betrieben werden kann.

Steuerungen

Separater
Steuerungsty

« Standalone-Betrieb mdglich ohne tiberge-
Prog ramm- ordnete Master-Einrichtungen wie eine SPS.

typ - Interpolierende Bewegungen fiir 2 - 8 Achsen
ausfiihrbar; geeignet fiir Beschichtung und
Palettierung.
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Steuerungen

Integrierter
Steuerungst
gsypP Gateway fur
Netzwerk-Verbindung
EleCylinder REC
S V.
=
Einzelachs-
Steuerungen
Positioniersteuerungen
24 VDC-/ 230 VAC-Typ
PCON,“ACON, DCON, SCON
S V.
' ‘ R-unit
Serie
Treibergebundene
Positioniersteuerung Positioniersteuerung Positioniersteuerung
24 VDC-Typ 230 VAC-Typ 24VDC- / 230 VAC-Typen
MCON MSCON RCON
| o | | ——————————————————————————————
Mehrachs-
Steuerungen
Treibergebundene
Programmsteuerungen Programmsteuerung
230 VAC-Typ 24 VDC- / 230 VAC-Typen
MSEL,SSEL,XSEL RSEL
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Steuerungen

Positioniertyp

Die Positioniersteuerung speichert die anzufahrenden Positionen durch Angabe einer Ziel-Positionsnummer.

Die Integration in bestehende Anlagen ist leicht, weil die Steuersignale denen von Pneumatikzylindern gleichen.

Keine Programmierung notwendig ]
Die Positioniersteuerung definiert die Registriernummer SPS
(Positionsnummer) extern Uber Ein-/Ausgangssignale nach Ennn
dem Speichern der Positionsdaten als Zielposition. Positionsnummer A -Signal

p p (512 Punkte a.uswéihlbar) WkijeS ?T?Sr%fenltzzz ¢
Deshalb ist kein Programmieren der Arbeitsfolge notwendig. Start-Signal ';It-Position und

arm

Der Antrieb ist direkt nach Montage der Vorrichtung

betriebsbereit. !

Betrieb mit denselben Signalen wie flir Magnetventile (Steuerungen PCON/ACON/DCON/SCON) ]

Gleiche Funktion wie bei einem Einzelweg-Magnetventil; orduen Endsge
—_—
Verfahren zwischen der vordersten und hintersten Endlage mit Signal EIN jﬁ

einem einzigen EIN/AUS-Signal.

Verfahren zur
hinteren Endlage
-—

[sons | |

Wirtschaftlicher Preis ]

Die glinstigen Preise beginnen im unteren dreistelligen
Euro-Bereich bei den Steuerungen fiir Schrittmotor-Achsen, welche

bereits der Leistungsfahigkeit von Servo-Achsen nahekommen.

Grof3e Bandbreite an Varianten mit einer Vielzahl von Funktionen ]

Die grol3e Bandbreite bietet den optimalen Typ, der am besten fiir die Anwendung passt.
Vom 2-Punkt-Positioniertyp, der mit den gleichen Signalen wie bei einem Pneumatikzylinder arbeitet, bis zum
512-Punkt-Positioniertyp sowie einem platzsparenden Typ zum Anschluss von bis zu 8 Achsen an 1 Steuerung.

Zusatzlich kann die Achse hochste Leistungsfahigkeit entfalten tGiber smarte Tuning- und Wartungsfunktionen.

7' 1 3 Steuerungen



Steuerungen

euerungen

WBis zu 512 Punkte sind anfahrbar (mit Ausnahme von RCON, MCON und MSCON).

B Kompatibel zu Steuerung mit Pulsfolge-Eingang (mit Ausnahme von RCON, MCON und MSCON).

HPCON-CB, RCON und MCON erreichen in Kombination mit RCP6-, RCP5- und RCP4-Achsen das 1,5-fache der Héchstgeschwindigkeit und das
2-fache der maximalen Zuladung verglichen mit den herkdmmlichen Typen.

B ACON, SCON und MSCON unterstiitzen maximal 2 G firr die Beschleunigung/Verzégerung dank der Offboard-Tuning-Funktion.

BMCON kann innerhalb eines Schrankgeh&uses in Kurzbauweise bis zu 8 Achsen von Aktuatoren aufnehmen.

BRCON ist ein modulares Anschluss-System von Steuerungseinheiten zum Betrieb von bis zu 16 Aktuator-Achsen.

M Bei Angabe der Absolut-Spezifikation fiir PCON, ACON, SCON, MCON, RCON oder MSCON ist keine Referenzpunktfahrt mehr nétig.

Achsen als Batterielos-Absolut-Typ, als Absolut-Typ mit Batterie und als Inkremental-Typ kdnnen auf dieselbe Weise wie ein Absolut-Typ
eingesetzt werden. Ein Einfach-Absolut-Typ ist erhéltlich (Batterie benétigt).

® Der Absolut-Typ variiert je nach Steuerungstyp. Bitte sehen Sie dazu die entsprechende Produkseite der Steuerung.

SCON

Siehe Siehe

S.7-187

S.7-163

PCON

ACON,”DCON

Siehe

S.7-25/
S.7-59

RCON MCON

MSCON
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Steuerungen

. Programmtyp

Die Programmsteuerung verarbeitet zuerst das eingegebene Programm und arbeitet es dann entsprechend ab.
Die Programmsteuerung arbeitet unabhangig und ermdglicht eine Kommunikation mit dem Steuermodul
sowie mit der Peripherie entsprechend Programmierung. Bei kleinen Anlagen wird keine SPS benétigt, was

die Kosten verringert.

n Hoher Steuerungskomfort durch unkomplizierte Programmiersprache ]
Bei der Programmsteuerung wird das Programm mit Hilfe der No. [E[E [N __cnd __ [Cand] Operand 1 | Operand 2 |
einfachen, leicht beherrschbaren und IAl-eigenen Programmsprache ; :g:z “:‘:
Super-SEL erstellt, um den Achs-Betrieb auszufiihren i :itu ?“'l‘
und zur Peripherie zu kommunizieren. 5 MOVL 1
B BTON 201
Um die Super-SEL-Sprache anwenden zu kénnen, ist kein 7 WTON 2
spezielles Wissen erforderlich; selbst fiir wenig erfahrene g :;3{ 3";
Benutzer ist das Programmieren problemlos. it LI L1
a Interpolation von bis zu 8 Achsen ]

Gleichzeitige Bewegung von bis zu 2 Achsen mit der Steuerung SSEL,

bis zu 4 Achsen mit der Steuerung MSEL und bis zu 8 Achsen mit der
Steueung RSEL/XSEL mdoglich.

Programmabhabgig kdnnen einfache Bahn- oder Linear-Bewegungen
interpoliert werden fiir Anwendungen wie etwa fliessende Farbauftragung.

a Steuerung externer Gerate und Anlagen ]

Vielseitig verwendbare Ein-/Ausgangssignale stehen der Steuerung fir
die Kommunikation mit externer Peripherie zur Verfiigung.

Somit kdnnen Signale von Sensoren oder Steuermodulen empfangen
. . . Ausgabe eines U

oder Signale von der Steuerung zu Lampen, beweglichen Geraten usw. Signals zum Stop
. eines FlieBbands

ausgegeben werden, um Anlagen zu betreiben.

Eingangssignal
vom Sensor

ﬂ Keine Referenzpunktfahrt mehr notwendig bei Absolut-Typ ]

Bei folgenden Kombinationen aus Achse und Steuerung ist keine Refernzpunktfahrt (Homing) mehr nétig.

RSEL |

* Achse mit Batterielos-Absolut-Enkoder + Steuerung (Batterielos-Absolut-Spezifikation)

* Achse mit Inkremental-Enkoder + Einfach-Absolut-Einheit + Steuerung

SSEL/XSEL |

* Achse mit Batterielos-Absolut-Enkoder + Steuerung (Batterielos-Absolut-Spezifikation)

* Achse mit Absolut-Enkoder + Steuerung (Absolut-Spezifikation)

MSEL |

* Achse mit Inkremental-Enkoder + Batterie-Einheit + Steuerung (Einfach-Absolut-Spezifikation)

* Achse mit Batterielos-Absolut-Enkoder + Steuerung (Batterielos-Absolut-Spezifikation)
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Steuerungen

Steuerung RSEL

M Hochfunktionale Steuerung fiir gleichzeitigen Betrieb von bis zu 8 Achsen.

M Verschiedene Treiber-Typen kombinierbar dank modularer Steuerungs-Einheiten.

Siehe

M Treiber-Einheit kann mit RCON-Steuerung geteilt werden.

S.7-27/
S.7-61

B Ansteuerung von kartesischen 6-Achs-Robotern wird unterstitzt.

HEintragung von bis zu 36.000 Positionierpunkten méglich.

RSEL

M Unterstiitzt Batterielos-Absolut-Enkoder, Einfach-Absolut-Einheit,
Inkremental-Enkoder und Quasi-Absolut-Enkoder.

Steuerung SSEL

B Kompakte Programmsteuerung zum wirtschaftlichen Preis.
Minterpolation von bis zu 2 Achsen, geeignet fiir Aufgaben wie Farbauftragung.

MBei Auswahl des Positionier-Modus kann die Steuerung in der gleichen Weise Siehe

S.7-243

wie eine Positioniersteuerung eingesetzt werden.

Bl Kommunikation tiber integrierten USB-Anschluss direkt Giber USB-Kabel und
USB-Anschluss am PC. SSEL

M Eintragung von bis zu 20.000 Positionierpunkten méglich.

MDie als Absolut-Ausfiihrung erhéltlichen ASEL/SSEL-Steuerungen kénnen als
Absolut-Typ mit Batterie oder als Batterielos-Typ ohne Batterie eingesetzt werden.

230 VAC-Stromversorgung flir SSEL-Steuerung.

Steuerung MSEL

MBis zu 4 Achsen mit eingebautem Schrittmotor ansteuerbar.

B Kompatibel zu Aktuatoren mit eingebautem Batterielos-Absolut-Enkoder aus der
RCP6-, RCP5-, RCP4- und IXP-Serie.

MBis zu 30.000 Positionierpunkte méglich.

E/A-Signale (Eingang/Ausgang) kdnnen auf bis zu 32 Kontakte erweitert werden.

MSEL

Steuerung XSEL

M Hochfunktionale Steuerung fiir gleichzeitigen Betrieb von bis zu 8 Achsen.

M Arbeiten wie genaues Farbauftragen méglich durch gleichférmige, hohe
Geschwindigkeit und Bahngenauigkeit.

M Wahlweise Absolut-Ausfiihrung.
M Speicherung von 55.000 Positionspunkten méglich.

ME/A-Erweiterungsmodaule fiir bis zu 384 zusétzliche Ein-/Ausgange.

XSEL
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Steuerungen

. Netzwerk-Kompatibilitat

Kompatibel mit den weltweit am haufigsten eingesetzten Feldnetzwerk-Systemen.

GroBe Verwandtschaft zu einer Vielzahl von Factory-Automation-Tools wie SPS’en und Touch-Panels.

n Kompatibilitat zu offenen Feldnetzwerken

Direkter Anschluss an die wichtigsten Feldnetzwerke wie Profibus,

oder DeviceNet etc.

Positionssteuerung fiir Bewegungen, die tiber ein Netzwerk mit

Devicei''et

aRAEEN"
BJu[s

N . . Compon'et
Positionsnummern und direkte Koordinatenwerte gesteuert
—
werden. EtherCAT.
(Bei der direkten Definition von Koordinatenwerten ist die Anzahl von
.. \ :
Positionspunkten unbegrenzt.) Ethen\et/IP
B Kompatible Netzwerke und Funktionen
Positionssteuerung Programmsteuerung
Steuerungsserie Code T
GE G| R s DOV | MM | mscon | RcoN [ sseL | TTA | mseL | mse | XS | XL
DeviceNet DV [ [ [ ° ° [ ° [ [ [ [ [ ° [ °
CompoNet CN ° ° ° ° ° ° ° ° — - = — — — —
EtherCAT EC ° ° ° ° ° ° ° ° ° - ° ° ° - °
EtherCAT Motion ECM - — ° — — — ° — ° — — — — — —
° ° ° °
EtherNet/IP EP o ° ° ° ° ° ° ° (] ° *2) (] 2 *2 -3
g CC-Link cc ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
=1
m
§ | cCLinkIE B B B B B B B
2 | Fleld CIE ° ° ° ° ° ° ° °
x
2 |- — _ _ _ — _ _ _ _ _ — _ — _ _ _
el
PROFIBUS- PR [ ] [ ] [ ] [ ] [ [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
DP
PROFINET 10 PRT ° (] ° [ ° ° [ ° ° — — ° ° — —
Anzahl der Positionierpunkte (*1) 768 256 128 | 20000 | 30000 | 36000 | 30000 | 20000 | 55000
E Pos.it.ions—Nr. : . ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° o
ES Positionsbeweg. tiber definierte Pos.-Nr.
2 | Direktnummer
4 ; . ) ° ° ° ° — ° ° ° ° — — — — _ _
= | Direkte Beweg. iiber definierten Wert
R SIS §7-137 | S7-163 | S7-187 | S7-217 | $7-203 | S7-163 | S7-117 | S.7-231 | S7-25 | S7-243 | $.7-615 | S.7-27 | S7-257 | S.7-271 | 5.7-289
fuir Steuerungen

(*1) Bei Betrieb mit direkt iber Werte definierten Bewegungen ist die Anzahl von Positionspunkten unbegrenzt.
(*2) Kommt auch mit EtherNet zurecht (TCP/IP: Nachrichtenkommunikation) bei Schaltung der Parameter fir EtherNet/IP.
(*3) Ubereinstimmung mit EtherNet (TCP/IP: Nachrichtenkommunikation) nur fir Standard-EtherNet.
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Steuerungen

. Netzwerk

a Bildverarbeitungssystem J

Die XSEL-Steuerung kann direkt mit bedeutenden Bildverarbeitungssystemen verbunden werden fiir einfache
Koordinaten-Ubernahme und Anlagenbetrieb.

(1) Direkte Anschlussfahigkeit von wichtigen Bildverarbeitungssystemen

Maoglich ist die Verwendung hochentwickelter Bildverarbeitungssysteme von spezialisierten Herstellern wie Omron, Cognex und Keyence.

[_onron
| kevence ol

mn  COGNEX

Hersteller Einsetzbare Fabrikate Kommunikationsart
OMRON FH Serie RS232C
In-Sight5000 Serie
COGNEX In-Sight EZ Serie Ethernet
CV-5000 Serie
RS232C
Keyence XG-7000 Serie
Ethernet

XG-8000 Serie

* Bitte kontaktieren Sie uns bei AnschluB eines anderen Bildverarbeitungssystems als die oben aufgefiihrten.

(2) Kein Kommunikationsprogramm notwendig

Koordinatenwerte aus der Kamera werden mit entsprechender Anweisung als Positionsdaten in der Robotersteuerung gespeichert.

Es mlssen missen dazu keine Kommunikationprogramme geschrieben werden.

X-seL Steuerung
Koordi-
naten-
wert
Kamera- [ Positionsdaten]
steuerung

(3) Wahrend Ethernet-Kommunikation mit Bildverarbeitungssystem auch Kommunikation mit anderen Netzwerken moglich

Der Steuerungstyp XSEL-RA/SA kann bei Kommunikation mit DeviceNet, CC-Link oder PROFIBUS-DP gleichzeitig via entweder EtherNet/P oder

EtherCAT kommunizieren. Er kann zur Kommunikation mit einem Bildverarbeitungssystem via Ethernet und mit Periepheriegeraten viaPROFIBUS-DP

Uber E/As eingesetzt werden. Der Steuerungstyp XSEL-P/Q kann nur mit einem der oben genannten Netzwerke betrieben werden.
PROFIBUS-DP [|FIARIIAEE 1 o Ethernet
1L (1
()  [Loonnidll
E/A-Kommunikation Bildverarbeitungsdaten
XSEL
RA/SA
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Steuerungen

. Global-Typen gemaB Sicherheitskategorie

<Sicherheitskategorien der einze

Inen Steuerungen>

Zum Konfigurieren eines Systems, welches die Sicherheitskaterogie nach ISO13849-1 erfiillt, sind ein Touch-Panel-Hand-
programmiergerat (TB - 02D) und ein entsprechender HPG-Adapter (RCB - LB - TGS, IA-LB-TGS) zu nutzen.
Durch Anderung der Verkabelung des E/A-Steckers kann die Sicherheitskategorie B ~ 4 (partiell B ~ 3) erreicht werden.

Steuerungstyp Sicherheitskategorie ISO-Norm
RCP6S B~4
RCON-GWG B~4
MCON-C/CG/LC/LCG B~4
PCON-CB/CGB/CFB/CGFB B~4
ACON-CB/CGB B~4
DCON-CB/CGB B~4
SCON-CB/CGB/CAL/CGAL/LC/LCG B~4 150138491
RSEL-G B~4
SSEL-CS B~4
MSEL-PC/PG/PGF B~3
XSEL-Q/SA/QX/SAX/SAXD8 B~4
TTA B~3

B Geman den Sicherheitskategorien B bis 4 kompatible Systemkonfigurationen *1 *2

*1 Kompatibel zu Kategorie 4 mit beigefligtem Blindstecker.

*2 Bis zu Kategorie 3 bei MSEL und TTA.

HPG-Adapter fiir Positioniersteuerung
RCB-LB-TGS
= Sicher-
5 heits-
9] Schaltkreis
]
0 05m
= | PCON ACON  SCON DCON |<— ] t
‘c Steuerungskabel
i<l CB-CON-LB005 @
2 HPG-Adapter-
o ; Mit
= Veék;rj:l;lngéz;k:)ezl Totmannschalter
R 5m TB-02D-SCN-SWR
MCON RCP6S RCON
HPG-Adapter fiir Programmsteuerung
IA-LB-TGS
Sicher-
0.5m
«—[} (] heits-
Steuerungskabel Schaltkreis
SSEL MSEL-PC*2 CB-SEL26H-LBS005
o
g 4
=
[}
g © E
(%)
:
A °L | s
= ?I)\()/(?)ASX/ (Sicherheith-Il(-:t\e je-Tt
gorie-Typ) Kabel sm
CB-TB1-X002
5m Mit Totmannschalter
MSEL-PG/PGF*2 ® TB-02D-5-SWR
(Sicherheitskategorie-Typ) RSEL — [ {10 rr—
Kabel Kabel (Hinweis)
CB-SEL-SJS002  CB-TB1-X002 Bei Einsatz des HPG-Adapters ist ein Blindstecker DP-4S erforderlich.
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R' u n it Steuerung

Modulanschluss-gekoppelte Steuerungen beglinstigen
eine Vielfalt von Kombinationen !

Kombinieren Sie eine Treiber-Einheit mit der exakten Anzahl erforderlicher Achsen fiir eine
kompaktere Steuerung und reduzierten Montageaufwand.
Dabei ist eine gemischte Steuerung von Achsen mit 24 V- als auch 230 V-Motor moglich.

230 V-
Treiber-Einheit
(mit Versorgungseinheit)

24 V-

Master-Einheit ~ Treiber-Einheit

Steckverbinder
fur koppelbare
Einheiten

Verwendung gleicher Treiber-Einheiten

Das System kann modifiziert werden durch Abschalten der Master-Einheit iber die zu Grunde
liegende Steuerungsmethode. Dabei sind die gleichen Treiber-Einheiten verwendbar.

C Master-Einheit N Treiber-Einheit \
Gateway-Einheit SEL-Einheit . . .
fur Positioniertyp fiir Programmtyp Verwendete gleiche Einheiten
Rcon RsEL
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R'u n it Steuerung

Spart Platz innerhalb
des Steuerungspanels

Rcon

I st dic empfohlene Losung fiir Aktorensysteme mit 2 oder mehr A

Bis zu 2 Achsen kénnen an eine 22 mm breite RCON-Achstreiber-Einheit fiir die Achsansteuerung
angeschlossen werden — die ideale Losung zur Platzersparnis im Steuerungspanel.

SPS

24 V-Treiber-Einheit
Rcon
Gateway-Einheit

8

Abschluss-
Einheit
[ 2 AC h SE@IN anschlieBbar [
RCON ist die geeignete Steuerung fiir
Achse Kunden, die 2 oder mehr Achsen einsetzen méchten.
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R'u n it Steuerung

Kein Platz wird vergeudet, da nur die benotigte Anzahl an Treiber-Einheiten zu installieren ist.

Treiber-Einheit mit 2-Achs-
reiber-Einheit mi chs max.16ACh$en

Spezifikation x 8 Einheiten =

Anzahlwahl entsprechend
der erforderlichen Achsen

*1 Achsmodelle
Die maximale Anzahl anschlieBbarer
Achsen hangt von der Motorleistung und
dem Betriebsmodus des Feldnetzwerks ab.

Spart bis zu 85 %™ des im Steuerungspanel benoétigten

Platzes und reduziert die Kosten um gut 60 %.

*2 |Al-Produktvergleich

Bis zu 85% des benétigten Platzes im Steuerungspanel konnen im Vergleich zu Modellen, bei denen

eine einzelne Achse an eine einzelne Steuerungseinheit angeschlossen wird, eingespart werden.

Beim herhdmmlichen Typ (Vergleichsbeispiel unten) sind passend zur Anzahl der Steuerungen diese jeweils mit Netzwerk-Option zu installieren.
Bei der RCON kdnnen bis zu 16 Achsen tber Treiber-Einheiten und ein einzelnes Gateway angesteuert werden, was die Kosten um bis zu 60 % verringert.

Diese ist besonders zu empfehlen bei Einsatz von mehreren Achsen.

PCON-CB x1 6 Einheiten 30 mm*
—>|_I<7

Treiber-Einheit x 16

1010 mm

179 mm

PCON-CB
PROFINET IO Spezif. x 16 Einheiten

v

*3 Erforderlicher Mindestabstand aufgrund der natirlichen Warmeableitung der Steuerung a
60 % Kostenreduktion

RCON x1 6-Achs-AnschIuss-Speziﬁkation

PROFINET IO Spezifikation
- Schrittmotor 16 Achsen

A
v

2 6 223.4mm
7- R-unit



R'u n it Steuerung

RsEr

Kompakte Programmsteuerung fiir den Anschluf3 von bis z

Unterstltzt sowohl Punkt-zu-Punkt- als auch Bahn-Betrieb. Treiber-Einheit Max.
=2 limh i : 2-Achs-Spezifikat. 8
Méoglich ist auch eine Steuer.ung der 4 Einhorten = Achsen
angeschlossenen Achsen mit
Aufteilung in zwei Gruppen.

Wahl nach Anzahl
bendtigter Achsen

RsEL |
o .J
*1 Die maximale Anzahl anschliessbarer Achsen variiert je nach
Achsmodell (bzw. Motor-Kapazitét).
Gruppe 1 I I Gruppe 2

Kartesischer Roboter ' : Kartesischer Roboter '
4-Achs-Kombination : 4-Achs-Kombination

..............................................................................

Der Raumbedarf fiir das Steuerungs-Panel fallt bis zu 67 % geringer aus im Vergleich zu Modellen,
bei denen ein 4-achsiger Aktuator an eine Einzel-Steuereinheit angeschlossen wird.

30mm® MSEL
MSEL x 2 Einheiten (8-achsiger - PROFINET I0-Spezifikation

AnschluR) 8 Achsen
(4 Achsen x 2 Einheiten)

195mm

43% Kostensenkung

290mm \
*3 Minimaler Abstand aufgrund der naturlichen Warmeableitung der Steuerung

RsEL

PROFINET 10-Spezifikation
8 Achsen mit Schrittmotor

: R-unit 7' 27

RSEL x 8 -Achs-Anschlu3-Spezifikation
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"

115mm

159.5mm



R'u n it Steuerung

REC
EleCylinder-Anschluf3 an ein Feldnetzwerk

Diese Feldnetzwerk-Gateway-Einheit ist speziell fiir den EleCylinder-Gebrauch bestimmt.
Sie ermdglicht den Anschluf3 von bis zu 16 EleCylinder-Achsen.

. . e . EC Anbind.-Einheit ¥
Sie sorgt auf ideale Weise fiir weniger Verdrahtungsaufwand 4-Achs-Spezifikat. Max.

und Platzbedarf innerhalb des Steuerungs-Panels. x 4 Einheiten = 16 Achsen

R EC ,

Feldnetzwerk-

[ SPS |
Kommunikationskabel

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
fiir RCON-EC

EleCylinder (eingebaute Steuerung)

Der RCON-Anschlul} erlaubt gemischte Beschaltung mit RoboCylindern und Einachs-Robotern.

Rcon l

EC Anbindungs-Einheit
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R'u n it Steuerung

Modelle

| (1) Master-Einheit (5) (5)
RCON -| | |

Serie Typ E/A-Typ Optionen

gs:;ligt:lﬁe;ﬁwerk- Ethernet-Anschluss
CC-Link IE Field Netzwerk- Liifter-Montage (LJ: Angabe der Anzahl
Spezifikation Einheiten von 1~8)
Esgﬁfﬁﬁ';ﬁyftzwerk' Ohne Abschluss-Einheit

EtherCAT Netzwerk- *. Bei den Lufter-Einheiten steht die angeschlossene Anzahl an die 24V-Treiber-Einheit.
Spezifikation

EtherCAT MOTION Netzwerk- - Fur den laufenden Betrieb ist eine Abschluss-Einheit erforderlich.
Spezifikation Bei Bestellung/Anschluss einer RCON-EC ist die mitgelieferte Abschluss-Einheit
EtherNet/IP Netzwerk- indessen mit der 230V-Stromversorgung zu verbinden.

Spezifikation

PROFIBUS-DP Netzwerk- o8l PROFINET 10 Netzwerk-
Spezifikation Spezifikation

RSEL - G | |- | -1

Serie Typ E/A-Typ E/A-Kabelldange Optionen
|

Standard-Typ

Global-Typ (gema Sicherheitskategorie)

Nicht verwendet Ohne Kabel Liifter-Montage (LI: Angabe der Anzahl Einheiten von 1~5)

PEA-Spezifikation (NPN16/16) 2 m (Standard) Ohne Abschluss-Einheit

PEA-Spezifikation (PNP16/16) 3m *. Bei den Lufter-Einheiten steht die angeschlossene Anzahl an die Master-
Einheit und die 24V-Treiber-Einheit.

- Fur den laufenden Betrieb ist eine Abschluss-Einheit erforderlich.
Bei Bestellung/Anschluss einer RCON-EC ist die mitgelieferte Abschluss-
Einheit indessen mit der 230V-Stromversorgung zu verbinden.

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

CC-Link Netzwerk-Spezifikation Yo
(mit gegabelter Steckverbindung) Bei Auswahl der Feldnetz—
werk-Spezifikation wird ,0”

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifikation (ohne Kabel) fiir die

- IE! .
DeviceNet Netzwerk-Spezifikation E/A-Kabellange gesetzt

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation
(mit gegabelter Steckverbindung)

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation

PROFINET 10 Netzwerk-Spezifikation

REC - GW -| |- | |

Serie Typ E/A-Typ Optionen

CC-Link Netzwerk-
Spezifikation

CC-Link IE Field Netzwerk-
Spezifikation

DeviceNet Netzwerk-
Spezifikation

EtherCAT Netzwerk-
Spezifikation
EtherNet/IP Netzwerk-
Spezifikation
PROFIBUS-DP Netzwerk-
Spezifikation

PROFINET 10 Netzwerk-
Spezifikation R-unit 7'

Ohne Abschluss-Einheit

* Fur den laufenden Betrieb ist eine Abschluss-Einheit erforderlich.
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| (2) Treiber-Einheit

24 V-Spezifikation

RCON _ | | _| 20P 2000 Schrittmotor
20SP 200 Schrittmotor (fiir RA2AC/RA2BC)
. Typ: PC 0 X
Serie Typ Anzahl der Achsen 1.2 A Motor 28pP 28[1 Schrittmotor
| 1 Achse 35pP 350 Schrittmotor
2 Achsen 42P 420 Schrittmotor :
42SP 420 Schrittmotor (fiir RCP4-RA5C)
&l Schrittmotor 56P 561 Schrittmotor
K Typ: PCF 56SP 560 Hochlast-Schrittmotor
Sl Hochlast-Schrittmotor ausfithrung 4 A Motor 60P 600 Hochlast-Schrittmotor
1 Achse 86P 861 Hochlast-Schrittmotor
LIS AC-Servomotor *Typ: Fur PCF kann nur
pIél Biirstenloser DC-Motor die W'T:‘chsaugfuhrung 2 2 W Servomotor
gewahit werden. Typ: AC 5 5 W Servomotor
L{& 230 VAC-Servomotor 2-30 W Motor 10 10 W Servomotor
1 Achse 20 20 W Servomotor
2 Achsen 20S 20 W Servomotor (fiir RCA2-SA4/RCA-RA3)
30 30 W Servomotor
Typ: DC
EID isigan 3D 2.5 W BLDC-Servomotor
1 Achse
2 Achsen
230 V-Spezifikation
60 60 W Servomotor
100 100 W Servomotor
ToEiee 150 150 W Servomotor
. 200 200 W Servomotor
60-750 W Motor
7 Al 200S 200 W Servomotor (fiir DD)
400 400 W Servomotor
600 600 W Servomotor
750 750 W Servomotor

| (3) Erweiterungs-Einheit | (4) EC Anbindungs-Einheit

RCON | - | RCON - EC - 4

Serie Erweiterung  E/A-Kabelldnge Serie Typ Anzahl
der Achsen

* EC ohne ACR-Option kann nicht an RCON-EC
angebunden werden, auch wenn das Kabel fir
die RCON-EC-Verbindung verwendet wird.

SCON-Erweiterung Ohne Kabel

PEA/SEA/SCON-Erweiterung (NPN-
Spezifikation)
PEA/SEA/SCON-Erweiterung (PNP-
Spezifikation)

PEA (NPN-Spezifikation)

2 m (Standard)

PEA (PNP-Spezifikation) *Bei Auswahl der SCON-Erweiterung (EXT) wird
,0" (ohne Kabel) fur die E/A-Kabellange gesetzt.

| (5) Einfach-Absolut-Einheit || (6) 230V-Stromversorgungs-Einheit

RCON-ABU - [ | RCON - PS2 - 3 - [ ]

Serie Absolut-Einheit Typ Serie Typ Power supply ~ Optionen
voltage

Schrittmotor

Einphasig/Dreiphasig |
AC-Servomotor 230V

Ohne Abschluss-Einheit

Nur eine RCON-PS2-3 kann je RCON/RSEL verwendet werden.

| (7) SCON-Steuerung (Anbindungsspezifikation RCON-EXT)

SCON-[ | - | | | L] - re - 0o [ ]

Motortyp Enkodertyp Optionen E/A-Typ E/A-Kabelldnge Spannungs-
versorgung

Fiir die Auswahl des Modellcodes nehmen Sie Kontakt mit IAl auf.

7- 56 R-unit
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AnschlieBbare Achsen

Systemkonfiguration

PC-Software
(Siehe R-unit-Kat. 5.67)
<Modell: RC/EC PC-Software>

Fir RC/EC PC-Software: USB-Kabel

Handprogrammiergerat
(Siehe R-unit-Kat. S. 67)
<Modell: TB-03><Modell: TB-02>

SPS

Feldnetzwerk

DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, EtherCAT,
EtherCAT Motion, EtherNet/IP, PROFIBUS-DP, PROFINET IO

L

Enthalten bei [ |
Global-Typ (GWG)

Blindstecker

(Siehe R-unit-Kat. S. 69)
<Modell: DP-5>

(]
(]

Flr RCM-101-USB: bei PC-Software enthalten

24 V-Spannungs-
versorgung

(Siehe R-unit-Kat. $.69)
<Modell: PSA-24>

Enthalten bei SCON-CB (mit RC-Option)

Anschlusskabel
(Siehe R-unit-Kat. S.77)
<Modell: CB-RE-CTL002>

SCON-Steuerung
RCON-EXT-Anschluss-
Spezifikation
[E/A-Typ: RC]

Enthalten bei
Erweiterungs-Einheit

Abschluss-Stecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)
<Modell: RCON-EXT-TR>

Enthalten bei 24 V-Treiber-Einheit
Antriebs-Abschalt-Stecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)

<Modell: DFMC1,5/2-STF-3,5>

Enthalten bei Gateway-Einheit

System-E/A-Stecker

(Siehe R-unit-Kat. S. 70)
<Modell: DFMC1,5/5-5T-3,5> Liifter-Einheit
I (Siehe R-unit-Kat. S. 69)

<Modell: RCON-FU(H)>

Enthalten bei 230 V-Treiber-Einheit
Blindstecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 69)
<Modell: DP-6>

Enthalten bei Einfach-Absolut-Einheit

Anschlusskabel
(Siehe R-unit-Kat. S. 73)
<Modell: CB-ADPC-MPAQ50>

Einfach-Absolut-Einheit
(Siehe R-unit-Kat. S. 56)
<Modell: RCON-ABU-P

(fiir Schrittmotor)>
<Modell: RCON-ABU-A

(fir AC-Servomotor)>

L

Enthalten bei §trom-
versorgungs-Einheit

Bremswider-

standsmodul

(Siehe R-unit-Kat. S. 70)

<Modell: RESU-2/ Stromversor-
RESUD-2> gungsstecker

Hinweis 1 (Siehe R-unit-Kat. S. 70)

<Modell: SPC5/4-STF-7,62>

Enthalten bei
EC Anbindungs-Einheit
Antriebs-Abschalt-
Stecker

;
(Siehe R-unit-Kat. S. 70) '
<Modell: DFMCT1,5/4-ST-3,5> i
!

!

!

: Motorstrom- i
versorgung
Ein-/Dreiphasig
230 VAC

Motor/Enkoder-Kabel / Spannungsversorgung-E/A-Kabel (EC-Verbindung)*
I

Anschluss tber
,Erweiterungs-Einheit”

RCS2/3/4-Baureihe
IS(D)B-Serie
SSPA-Serie
DD(A)-Serie

*Flr nicht-anschlieBbare Achsen
siehe R-unit-Kat. S. 42.

Baureihe

Anschluss Gber ,24 V-Treiber-Einheit”

RCP2/3/4/5/6-

RCA/2-Baureihe

RCD-Baureihe

Anschluss Gber
,230 V-Treiber-Einheit”

(Achsen mit 60 ~ 750 W Leistung)
RCS2/3/4-Baureihe

IS(D)B-Serie
SSPA-Serie
DD(A)-Serie

Anschluss iiber ,EC
Anbindungs-Einheit"

EC-Serie

*Fir nicht-anschlieBbare Achsen
siehe R-unit-Kat. S. 42.

* Das Motor/Enkoder-Kabel wird mit der Achse geliefert.
Die Motor/Enkoder-Kabel unterscheiden sich je nach anzuschliessendem Achstyp.
Je nach Anzahl der angeschlossenen Achsen werden weitere Spannungsversorgungs-
E/A-Kabel benotigt. Siehe R-unit-Kat. S. 71 zu Informationen bei Bestellung benétigter Einzelkabel.

Hinweis 1: Ein 60 W-Bremswiderstandsmodul ist sowohl bei RCON-AC als auch
RCON-PS2 verbaut. Dort besteht allgemein kein Bedarf an weiterem
Regenerativ-Widerstand. Falls jedoch der Regenerativ-Widerstand
nicht ausreicht, ist das externe ,Bremswiderstandsmodul” einzusetzen.
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Systemkonfiguration

PC-Software

(Siehe R-unit-Kat. S. 68)

<Modell: XSEL PC-
Software, IA-101-X>

Fur XSEL PC-Software: USB-Kabel, Ethernet-Kabel

Handprogrammiergerat
(Siehe R-unit-Kat. S. 67)

<Modell: TB-03><Model: TB-02>

SPS

SEL-Einheit (NPN/PNP-Spezi-
fikation) Option
PEA-Kabel
(Siehe R-unit-Kat. S. 78)
<Modell: CB-PAC-PIO***>

Enthalten bei SEL-Einheit

Blindstecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 69)
<Modell: DP-45>

(]
(]

Fir 1A-101-X: bei PC-Software enthalten

24 V-Spannungs-

Feldnetzwerk
L

(]

DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, EtherCAT,
EtherNet/IP, PROFIBUS-DP, PROFINET IO

Enthalten bei SEL-Einheit

System-E/A-Stecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)
<Modell: DFMC1,5/8-ST-3,5>

Liifter-Einheit

(Siehe R-unit-Kat. S. 69)
<Modell: RCON-FU(H)>

versorgung

(Siehe R-unit-Kat. S. 69)
<Model: PSA-24>

Enthalten bei SCON- und
PEA/SEA-Erweiterungs-Einheit

SEA-Erweiterungsanschluss-Stecker

Enthalten bei 230 V-Treiber-Einheit

(Siehe R-unit-Kat. S. 70)
<Modell: FMC1,5/3-STF-3,5>

SCON-Steuerung
RCON-EXT-Anschluss-
Spezifikation
[E/A-Typ: RC]

Enthalten bei SCON-CB (mit RC-Option)
Anschlusskabel
(Siehe R-unit-Kat. S. 77)
<Modell: CB-RE-CTL002>

<Modell:

Enthalten bei 24 V-Treiber-Einheit
Antriebs-
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)

Blindstecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 69)
<Modell: DP-6>

Abschalt-Stecker

DFMC1,5/2-STF-3,5>

Enthalten bei Einfach-Absolut-Einheit
Anschlusskabel

Bremswider-
standsmodul
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)

<Modell: RESU-2/ - gy remomyweysws
RESUD-2> versorgungs-Einheit

(Hinweis 1)

Enthalten bei

Erweiterungs-
Einheit fir SCON
Abschluss-Stecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)
<Modell: RCON-EXT-TR>

(Siehe R-unit-Kat. S. 73)
<Modell: CB-ADPC-MPA050>

Einfach-Absolut-Einheit
(Siehe R-unit-Kat. S. 56)
<Modell:RCON-ABU-P

(fur Schrittmotor)>
<Modell:RCON-ABU-A

(fur AC-Servomotor)>

1

Stromversor-
gungsstecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)

<M0de'.|: SPC5/4-STF-7,62>

Motorstrom-
versorgung
Ein-/Dreiphasig
230 VAC

Motor/Enkoder-Kabel*

Anschluss tber
,Erweiterungs-Einheit”

f=

[}

_g RCS2/3/4-Baureihe
<

¢ | IS(D)B-Serie
[°]

2 .
@ SSPA-Serie
5 | DD(A)-Serie
j=

<

*Fur nicht-anschlieBbare Achsen
siehe R-unit-Kat. S. 42.

Anschluss tber ,24 V-Treiber-Einheit”

RCP2/3/4/5/6-Baureihe
WU-Serie

RCA/2-Baureihe

RCD-Baureihe

Anschluss tiber
,230 V-Treiber-Einheit”

(Achsen mit 60 ~ 750 W Leistung)
RCS2/3/4-Baureihe

I1S(D)B-Serie
SSPA-Serie
DD(A)-Serie

*Fur nicht-anschlieBbare Achsen
siehe R-unit-Kat. S. 42.

* Das Motor/Enkoder-Kabel wird mit der Achse geliefert.

Die Motor/Enkoder-Kabel unterscheiden sich je nach anzuschliessendem Achstyp.

Siehe R-unit-Kat. S. 71 zu Informationen bei Bestellung benétigter Einzelkabel.

Hinweis 1: Ein 60 W-Bremswiderstandsmodul ist sowohl bei RCON-AC als auch

RCON-PS2 verbaut. Dort besteht allgemein kein Bedarf an weiterem
Regenerativ-Widerstand. Falls jedoch der Regenerativ-Widerstand
nicht ausreicht, ist das externe ,Bremswiderstandsmodul” einzusetzen.
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Systemkonfiguration
SPS
m
PC-Software Handprogrammiergerat
(Siehe R-unit-Kat. S. 67) (Siehe R-unit-Kat. S. 67) Feldnet K DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, EtherCAT,
<Modell: RCM-101-USB> <Modell: TB-03><Modell: TB-02> eldnetzwer EtherNet/IP, PROFIBUS-DP, PROFINET IO
D Spannungsversor-
Fiir RC/EC PC-Software: USB-Kabel ::I gungs-E/A-Kabel
Fur RCM-101-USB: bei PC-Software enthalten I

Anschluss tiber
,EC Anbindungs-Einheit”
EC-Serie
(nur mit ACR-Option)

b
24 V-Spannungs-
versorgung Enthalten bei EC Anbindungs-Einheit
(Siehe R-unit-Kat. S. 69) Antriebs-Abschalt-Steck
<Modell: PSA-24> ntriebs-Abschalt-Stecker
(Siehe R-unit-Kat. S. 70)
<Modell: DFMC1,5/4-ST-3,5>

* Das Spannungsversorgungs-E/A-Kabel wird mit der Achse geliefert.
Siehe R-unit-Kat. S. 71 zu Informationen bei Bestellung benétigter Einzelkabel.

Konfiguration der R-unit-Einheiten

Die REC-Steuerung nutzt ein Einheiten-Verbindungssystem. Steckanschluss und Arretierungseinrichtung ist bei jeder Einheit gleich.
Jedoch gibt es Beschrankungen bei der Einheiten-Anordnung. Bei Anschluss jeder Einheit sind diese VVorgaben zu berlicksichtigen.
Jede vorbereitete Einheit ist von links aus in der Reihe anzuordnen, zur Vorderseite hingesehen, mit der EC Gateway-Einheit
als Bezugseinheit beginnend.

*Das System wird nichtim

Normalbetrieb laufen,

wenn die Einheiten nichtin

der folgenden Reihenfolge

verbunden sind.

EC Gateway- EC Arﬁ: Abschluss-
Einheit dungs-Einheit Einheit
Einheitenname Anzahl verbindbarer Einheiten Zusatzinformation
EC Gateway-Einheit 1 Ganz links plaziert
EC Anbindungs-Einheit (Max.) 4 Kann innerhalb des Einheiten-Bereichs umgeordnet werden (max. 16 Achsen sind anschlieBbar)
Abschluss-Einheit 1 Ganz rechts plaziert
Produktname Modellname Referenzseite
CC-Link Netzwerk-Spezifikation REC-GW-CC R-unit-Kat. S. 46
CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifikation REC-GW-CIE R-unit-Kat. S. 47
DeviceNet Netzwerk-Spezifikation REC-GW-DV R-unit-Kat. S. 45
Z‘::j\,'as'g’ner'fe/n EtherCAT Netzwerk-Spezifikation REC-GW-EC R-unit-Kat. S. 49
EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation REC-GW-EP R-unit-Kat. S. 50
PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation REC-GW-PR R-unit-Kat. S. 48
PROFINET IO Netzwerk-Spezifikation REC-GW-PRT R-unit-Kat. S. 51
EC Anbindungs-Einheit EC Anbindungs-Einheit 4-Achs-Spezifikation RCON-EC-4 R-unit-Kat. S. 56
Abschluss-Einheit Fiir REC RCON-GW-TRE R-unit-Kat. S. 57
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‘ P 6 S mit eingebauter Steuerung

Integrierte Steuerung bei der RCP6S-Baureihe

Ceras

Merkmale

Mit dem Gateway kdnnen maximal 16 Achsen* der RCP6S-Baureihe (via Signalverteiler) in einem
Feldnetzwerk ohne groB3en Installationsaufwand betrieben werden.

Der Signalverteiler verbindet die Kabel auf kurzem Weg mit den Antrieben der einzelnen Achsen.
Stromversorgungs- und Steuersignalleitungen werden als gemeinsames Kabel zwischen Signalverteiler
und RCP6S-Achse verlegt.

*Die Anzahl anschlie8barer Achsen richtet sich nach dem Typ des Feldnetzwerkes und seinem Betriebsmodus. Siehe S. 7-105 fiir weitere Einzelheiten.

Steuerungsganel fiir die RCP6S-Achse mit intgrierter Steuerung

Steuerungspanel

Gateway

Installations-
beispiel

Signalverteiler

* Die maximale Leitungslédnge zwischen Gateway und RCP6S-Achse betrdgt 20 m.
Auch bei Einsatz eines zwischengeschalteten Signalverteilers bleibt diese bei
insgesamt 20 m. Dabei darf die Leitungslange zwischen Gateway und Signalverteiler
10 m nicht Gberschreiten.

RCP6S-Peripheriegerite Das Gateway ist fur den Betrieb der RCP6S-Achse unerlésslich.

O Gateway: Dieses Modul verbindet die RCP6S-Achse mit dem Feldnetzwerk. Siehe S. 7-105
O Signalverteiler: Dieses Modul erweitert die Anzahl der an das Gateway anschlieBbaren Achsen. Siehe S. 7-109
O SPS-Adapter: Dieses Modul verbindet die RCP6S-Achse direkt mit der SPS via serieller

Modbus-Kommunikation. Siehe S.7-110

7- 1 03 RCP6S



RC PGS Steuerung

Gateway (RCM-P6GW)

I Merkmale:

Mit diesem Modul wird die RCP6S-Achse in das Feldnetzwerk eingebunden.

Einzelheiten:

- Kompatibel mit mehreren Feldnetzwerken. (Einsetzbare Netzwerke:
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10)

- Der gesamte Leistungsbedarf fiir Motoren und Steuerung aller angeschlossener
Achsen wird Uber das Gateway bereitgestellt.

- Uberwachung méglich wahrend des Betriebsmodus AUTO.

- Mini-USB-Anschluss ist Standard.

- Jeder Kanal verfligt iUber MPO/MPI zum Abschalten der Antriebsquelle.

- Die Bremse kann zwangsgeldst werden, indem die Eingangsklemmen der einzelnen
Kanale bestromt werden (wenn die Achse direkt angeschlossen ist).

- Ist die RCP6S-Achse direkt mit dem Gateway verbunden, betragt die Kommunikationszeit 10 ms.
Ist die RCP6S-Achse Uiber einen Signalverteiler an das Gateway angeschlossen, betragt die Kommunikationszeit 40 ms.
Die Kommunikationszeit bleibt bei steigender Anzahl angeschlossener Achsen gleich.

I Modellkonfiguration I Einsetzbare Modelle
Modelle

RCM — PeGW [ ] — [ etk

Serie Typ | Feldnetzwerk DeviceNet

PROFIBUS
| EtherCAT
- - - | - EtherNet/IP
é’:llgg:) Standard-Typ (separate Steuerung) CC'!—'”k AnSCh|USSSpeZI.ﬁ kat.|0n PROFINET 10
— - - DeviceNet Anschlussspezifikation CC-Link gemaR Sicherheitskategorie
& | Global-Typ geméB Sicherheitskategorie PROFIBUS-DP Anschlussspezifikation DeviceNet gemaB Sicherheitskategorie

EtherCAT Anschlussspezifikation PROFIBUS gemaR Sicherheitskategorie
- - EtherCAT gemaB Sicherheitskategorie

EtherNet/IP Anschlussspezifikation EtherNet/IP gemal Sicherheitskategorie

PROFINET 10 Anschlussspezifikation PROFINET I0 gemaB Sicherheitskategorie

*Die Global-Modelle gemaB Sicherheits-

I Verbindungsschema kategorie enthalten den Blindstecker DP-5.
pC Bis zu 16 Achsen"" der Baureihe RCP6S kénnen pro
— e N Gateway mit Signalverteilern verbunden werden™.

Da die Stromversorgung sowohl fiir die Motoren als auch

Steuerung aller an das Gateway angeschlossenen Achsen
Handprogrammiergerst  9€Meinsam bereit gestellt werden kann, ist fiir die RCP6S-
T8-02 Leitungsverlegung nur ein gemeinsames Kabel zwischen

Signalverteiler und RCP6S-Achse erforderlich.

Die RCP6S-Achse kann ebenfalls direkt an das Gateway

CBTB1-C002 angeschlossen werden.
* Mit TB-02 geliefert

——

SPS (*1) Die Anzahl anschlieBbarer Achsen hangt vom Typ des

CB-RCP6S-PWBIOLIIC]
CB-RCP6S-PWBIOCICICI-RB
(Roboterkabel)
* Mit der Achse geliefert
p Netzwerks ab. Siehe Tabelle ,Anzahl anschlieBbarer

CB-RCPES-RLYOED] Achsen” fiir weitere Einzelheiten.

CB-RCP6S-RLYCICICI-RB (Roboterkabel) (*2) Signalverteiler: Siehe S. 7-109 fiir weitere Einzelheiten
* Separat zu bestellen

I Anzahl anschlieBbarer Achsen:
Maximale Anzahl anschlieBbarer Achsen fiir ein RCM-P6GW-Gateway:

Direktnumerischer |Einfachnumerischer Positionier- Positionier- Positionier- Positionier-
Modus Modus Modus 1 Modus 2 Modus 3 Modus 5
CC-Link 16 16 16 16 16 16
DeviceNet 8 16 16 16 16 16
PROFIBUS 8 16 16 16 16 16
EtherCAT 8 16 16 16 16 16
EtherNet/IP 8 16 16 16 16 16
PROFINET IO 8 16 16 16 16 16
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Si gna lverteiler (RCM-P6HUB) e e it et e Catesy.
I Merkmale:

Ein Gateway wird Uber den Signalverteiler mit RCP6S-Achsen via serieller Kommunikation verbunden.

Mit einem Gateway plus Signalverteiler kdnnen bis zu 16 Achsen gesteuert werden.

* Die Anzahl anschlieBbarer Achsen richtet sich nach dem Typ des Feldnetzwerkes und seinem Betriebsmodus.
Siehe S. 7-105 fur weitere Einzelheiten zur Vergewisserung der maximal anschlieBbaren Achsen.

I Modellkonfiguration
RCM — P6HUB— [ |
Serie Typ Montage-
vorgabe

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

I Technische Daten

Parameter Beschreibung
Anzahl ansteuerbarer Achsen Maximal 4 Achsen
Spannungsversorgung 24VDC £10 %
Stromaufnahme fiir Steuerung 0,3 A (mit Einzel-Signalverteiler)
Stromaufnahme fiir Motor max. 12,8 A auf angeschlossene Achsen
Not-Aus-Eingang Ohne
Freigabe-Eingang Ohne
LED-Anzeigen SYSTEM-LED x 1 (RUN/ALARM), ACHS-LED x 4 (RUN/ALARM)

Mechanismus zum Zwangslosen der elektromagn. Bremse | Externer Schalter zum Losen der Bremse x 4

Berlihrungsschutz Basisisolierung, Klasse 1
Dielektrische Spannungsfestigkeit 500 VDC 10 MQ
Schmutzauslésung Verschmutzungsgrad 2
Gewicht 809
Abmessungen 35mmx 115 mmx45mm (BxHxT)
Akkreditierungen CE, cUL (beide erworben)
P o )
l AuBBenmafle www.robocylinder.eu @
[Befestigungsgewinde] [Hutschienenmontage]
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&
Sl 5 -2l
 — I*od
haN | == o o & = o ,% o
& = ?—, g
°|3
S|2
g E nAD — 1an|l{_ ] §°
<
= — 2=
- - o g
5 . T g0
10 14.5 H 2 Q
|3
<|5
45 @

7- 1 09 RCP6S



RC P6S Steuerung

SPS-Adapter (RCB-P6PLC)

I Merkmale:

Klemmenblock zum Verbinden der RCP6S-Achse mit der SPS via serieller Kommunikation.

RCP6S-Achse und SPS-Adapter werden einfach mit einem Kabel verbunden.

* Gateway und Signalveteiler knnen nicht mit dem SPS-Adapter verbunden werden.

I Modellkonfiguration

RCB — P6PLC — [ |

Serie Typ Montage-
vorgabe

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

I Verbindungsschema I Technische Daten
Parameter Beschreibung
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £10 %
0 A fir einen Einzel-SPS-Adapter
SPS 0,3 A bei angeschlossener SPS + RCP6S-Achse mit
Stromaufnahme fir Steuerung integriertem Treiber
« Flr den Modelltyp mit Bremse sind 0,7 A fur
0,2 Sekunden zum Losen der Bremse erforderlich
= “ Stromaufnahme fiir Motor Abhéngig vom in der RCP6S-Achse verbauten Treiber
SPS-Adapter Not-Aus-Eingang Kontakteingang B
Freigabe-Eingang Ohne
LED-Anzeigen Ohne
Mechanismus zum Zwangslésen Eingang fiir externes Signal (24 VDC) zum Losen der
der elektromagnetischen Bremse Bremse
DC24V Berii P
Spannungs- eriihrungsschutz Basisisolierung, Klasse 1
versorgung
24V Dielektrische Spannungsfestigkeit 500 VDC 10 MQ
Not-Aus- ove -
Schalter FG® Schmutzauslésung Verschmutzungsgrad 2
Gewicht 659
Abmessungen 35mmx 115 mmx45mm (BxHxT)
Akkreditierungen CE, cUL (beide erworben)
l AuBBenmaBle
. . H ‘CAD-Zeic ind Gber unser it
[Befestigungsgewinde] us [Hutschienenmontage] eyt o @
H 45 45 8.5
10 14 30 21
$ S =
EN ] = Q| H [° °© & = o g,
[} © @ 1 % EJ
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o
e k& 0@
8 8 2 IAD oAl |ls | g°
e <
/~  —  — U=
La ) ‘EIq © fj == 2.1 Enq = = ‘E) E
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M CO N 'C/CG Steuerung

Mehrachs-Positioniersteuerung
= der CON-Serie

Gemeinsam fiir MCON-C / CG, MCON-LC/LCG
123 mm

Raumsparend und kostenreduzierend mcon

Spart Raum im Steuerungspanel und verringert wesentlich die Gesamtkosten

'dur.ch Kombination von 8 Steuerungen - £

in einem Gerat. PCON
ACON
DCON

280 mm
Anpassung an ein breites Achs-Spektrum
Geeignet fuir Achsen mit batterielosem Absolut-Enkoder, ultrakompakte Mikro-Zylinder,
Multi-Rotationsachsen und dhnlichen, was die Bandbreite betriebsfahiger Achsen von
klein bis groB erweitert. Bei Kombination der RCP6/RCP5/RCP4-Achsen -
mit der MCON-Steuerung sorgt der eingesetzte PowerCon-Hoch- st ZN‘I":hdr”a’E
leistungstreiber zusatzlich fiir eine 1,5-mal héhere Maximalge- 1,5-mal A 2-mal +
schwindigkeit und eine mehr als doppelt so groBe maximale héher s0 groB
Zuladung im Vergleich zu konventionellen Modellen. ( NV . I )
Einbau von 7 Treiber-Kartentypen méglich Batterielos-Absolut PowerCon Mikro-Zylinder Multi-Rotationsachsen
(D Batterielos-absolute/inkrementale Treiberkarten fiir Schrittmotor RCPG, RCPS, RCAICR! RCP6,RCPS, RCPA-SA/RA RCD-RA ReP2-RT
() Einfach-absolute Treiberkarte fiir Schrittmotor
(3 Batterielos-absolute/inkrementale Treiberkarte fiir PowerCon
@) Einfach-absolute Treiberkarte fir PowerCon
(3 Batterielos-absolute/inkrementale Treiberkarte fiir 24 VAC-Servomotor -
(6 Einfach-absolute Treiberkarte fir 24 VAC-Servomotor *\Gn,':i:::f:gram":ﬁ“x::';den e im Katalog
@ Inkrementale Treiberkarte fur birstenlosen DC-Servomotor 4AC-Servomotor-RoboCylinder mit batterielosem Absolut-Enkoder".
Viele niitzliche Funktionen
Funktion Servo-Uberwachung im AUTO-Modus Externe Feineinstellung (Offboard-Tuning fiir AC-Servomotor)
« Die AUTO-Modus- und Servo-Uberwachung, die nur mit Einachs- « Die optimale Leistung wird je nach Zuladung eingestellt.
steuerungen maéglich war, ist jetzt auch bei Mghrachs—Steuerungerj Vibrationsiiberwachung (fiir AC-Servomotor)
realisierbar. Daneben kann die Uberwachung in dem Moment beginnen, ) o ) . .
wenn sich der Status eines bestimmten Signals dndert (Triggerfunktion). « Verringert das Vibrieren (Schwingen) des Werkstticks auf dem Schlitten.
Kalender-Funktion Geschwindigkeits-/Verzogerungsmodus
« Mit der zusitzlichen Uhrzeit-Funktion wird die Fehlerhistorie mit dem Zeitpunkr  * Die Beschleunigungs-und Verzogerungsrampen konnen nach folgenden Mustern
des Auftretens der Fehler angezeigt, so dass sich die Fehleranalyse erleichtert. definiert werden: Trapez, Filter erster Ordnung und S-formige Bewegung.

Intelligente Feineinstellung (Smart-Tuning fiir Schrittmotor) ~ Anzeige der Achsbezeichnung

« Optimale Beschleunigung und Verzdgerung werden je nach zu transpor- « Die Achsbezeich_nung.kann in dgr PC-Software und auf dem Touch-Panel-
tierender Zuladung eingestellt. Handprogrammiergerat angezeigt werden.

* Einige Funktionen stehen je nach Netzwerk nicht zur Verfligung. Weiteres dazu siehe Betriebshandbuch.
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M CO N 'C/CG Steuerung

Modelle

MCON-[]-|

Serie

® N O 1 AW N =

Details Einschub 0 Details Einschub 1~3

! (1. Achse: Anschluss oben) (2. Achse: Anschluss unten) I

-] 1 [ 1-C_1 [ 1 [_J~- (spezifikation —[ |- 0 — 0 — [ |

Typ Anzahl Motor- Enkoder- Option Motor- Enkoder- Option der 3.~8. Achse) E/A- E/A-  Spannungs- Einfache
der Achsen typ typ typ typ Typ  Kabelldnge versorgung Absolut-

J | | | Einheit

Standard-Typ

Global-Typ gemaf3
Sicherheitskategorie

1-Achs-Ausfiihrung

2-Achs-Ausfiihrung
3-Achs-Ausfiihrung
4-Achs-Ausfiihrung
5-Achs-Ausfiihrung
6-Achs-Ausflihrung
7-Achs-Ausfiihrung
8-Achs-Ausfiihrung

Boost-Funktion (o} 24VDC
Energiespar-Funktion 0 Kein Kabel

Hochleistungs-Spez. (PowerCon)

* HA/LA sind nur fiir RCA erhiltlich, T kann
nur fiir RCP6/RCP5/RCP4 gewdhlt werden.

* Die Hochleistungs-Spezifikation kann nicht
fiir RCP4-GR und RCP4-ST gewahlt werden.

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

CC-Link Netzwerk-Spezifikation
CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifikation
PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation

CompoNet Netzwerk-Spezifikation

Batterielos-Absolut/Inkremental (*1)
Einfach-Absolut (*1)
Inkremental (*2)

(*1) Nur far Schrittmotor-Typen und 24 VAC-Servo-
motor-Typen.
(*2) Nur fir BLDC-Servomotor-Typen.

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation
EtherCAT Motion Netzwerk-Spezifikation
EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation
PROFINET 10 Netzwerk-Spezifikation

Schrittmotor

P
N

200

280

350
4200

20 |

Keine Achse angeschioss.

Servomotor Birstenloser DC-Motor
2W 3W
5W Ungenutzte Motor-Achse
5W Keine Achse angeschlossen

tow

20w Grundsatzlich ist die Modellziffer fiir den Motortyp gleich der des Motortyps

20W der angeschlossenen Achse. Dennoch kann es vorkommen, dass die Motor-
typen-Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht Gbereinstimmen.

30w Zur Vorsicht bei der Auswahl sind unten die einsetzbaren Modelle aufgefiihrt.

UngenuzeNotorAcse | <Passende Achsen fiir 28SP, 55, 205>

. ® Motortyp ,285P" ... RCP2-RA3C

feneAdseangescios | @ Motortyp ,55" ... RCA2-RA2AL], RCA2-SA2AC] ) - .

® Motortyp ,20S" ... RCA2-SA40], RCA2-TA5C], RCA-RA3L], RCA-RGOI30, RCAW-RA3C] ™ Die RCD-Serie unterstiitzt nicht die einfache
Absolut-Spezifikation.

Einfache Absolut-Spezifikation
mit Absolut-Batterie-Einheit

Einfache Absolut-Spezifikation
ohne Absolut-Batterie-Einheit

Batterielose Absolut- oder
Inkremental-Spezifikation

Mcon-c 7- 1 1 8



M CO N - CICG Steuerung

Systemkonfiguration

oE

PC-Software
(Siehe MCON-Kat. S.16)

Nur Software . Feldbus
<Modell: RCM-101-MW> DeviceNet, CC--Link, CC-Link IE, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT,
Lieferung mit zugehéri- Handprogrammiergerét EtherCAT Motion, EtherNet/IP, PROFINET 10
gem Anschlusskabel (Siehe MCON-Kat. S.16)
<Modell: RCM-101-USB> <Modell: TB-02-0> !
L
* Die MCON wird ab Vers.
10.00.00.00 unterstiitzt. * Zur Feldbus-Anbindung wird die PC-Software
oder das TB-02 benétigt, um mit Hilfe des
Gateway-Parameter-Konfigurationstools die
Kommunikation zur Steuerung festzulegen.
Falls das Gateway-Tool nicht vorhanden ist,
Enthalten bei MCON-CG M. muss die entsprechende PC-Software erwor-
3 Bei Verwendung des CG-Typs ben werden. (Siehe MCON-Kat. 5.16)
Blindstecker ohne Handprogrammiergerat
(Siehe MCON-Kat. 5.16) ist am SEA-AnschluB stattdessen .
o . Das Feldbus-AnschluBkabel ist vom Kunden
5m <Modell: DP-5> ein Blindstecker einzusetzen. bereitzustellen.
=
—— ([ =R
Zugehdriges Anschlusskabel
Il T3 L bz
Die Absolutdaten-Pufferbatterie- fggg?;&‘gg
Box wird mit Kabel geliefert. 0.5m D" 24V®
oV e
FG®

Absolutdaten-Puffer- | * Wenn die Steuerung
mit Absolut-Batterie-

batterie-Box

X X Einheit ausgewahlt
(Siehe MCON-Kat. 5.16) wurde, ist die Puffer-

<Modell: MSEP-ABB> batterie samt Box ent-
Ersatz-Pufferbatterie | halten. (Abmessungen MCON-C/CG
(Siehe MCON-Kat. S.16) siehe MCON-Kat. S. 15)

<Modell: AB-7>

Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

(Siehe MCON-Kat. 5.18/5.17)
Modell: CB-PSEP-MPALICI]

Integriertes Motor/Enkoder-
Kabel/-Roboterkabel

(Siehe MCON-Kat. S.17)
Modell: CB-CAN-MPALICI]

(Robot cable)
(Standardkabel) Modell: CB-APSEP-MPALICIC]
CB-CAN-MPA[IJ[]-RB (Robot cable)
(Roboterkabel)

* Diese Modelle sind nur als
Roboterkabel erhdltlich.

RCP6/RCP5/RCD-Baureihe
RCP4-SA3/RA3/GRL]
RCP2CR(W)-GRLI/RT[]
RCA2/RCA2CR(W)-Baureihe (*)

(*) RCA2, RCA2CR und RCA2W RCP2-Baureihe

sind nur anschlieBbar bei
Auswahl mit CNS-Option.

Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

(Siehe MCON-Kat. S.18)
Modell:CB-RPSEP-MPA ][]

Integriertes Motor/Enkoder-
Kabel/-Roboterkabel

(Siehe MCON-Kat. S.17) 5 (I,!\;l)b:t”cable) |

Modell:CB-CA-MPAI1] * Dieses Modell ist nur als
(Standardkabel) Roboterkabel erhiltlich. RCP2-RTIS/RTLISL
CB-CA-MPALICICJ -RB

(Roboterkabel) RCP4-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

(Siehe MCON-Kat. 5.18/5.17)
Modell: CB-ASEP2-MPALII]

Integriertes Motor/Enkoder- (Robot cable)
Roboterkabel Modell: CB-APSEP-MPALII(]
(Siehe MCON-Kat. 5.17) (Robot cable)
Modell:CB-APSEP-MPA[J[[] * Diese Modelle sind nur als "
(Roboterkabel) Roboterkabel erhaltlich. RCA-Baureihe
* Dieses Modell ist nur als .
Roboterkabel erhiltlich. RCP3/RCA2-Baureihe
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PCON-CB/CFB scuerung

P con-cB/cFB

Positioniersteuerung fiir RCP6/RCP5/RCP4 (PowerCon-Ausfiihrung)
Positioniersteuerung fiir RCP3/RCP2

CE  [RoHs [

1 Hochauflésender Batterielos-Absolut-Enkodertyp

Die RCP6-Baureihe ist mit einem hochauflésenden batterielosen
Absolut-Enkoder ausgestattet. Ohne Batterie zum Abspeichern der
Positionsdaten wird weniger Raum fiir die Installation der Systemsteuerung
bendtigt, was zu geringeren Ausriistungskosten fiihrt.

Die Auflosung wurde von 800 Pulse auf 8192 Pulse pro Umdrehung erhéht.

2 PowerCon-Ausristung

Der installierte Hochleistungstreiber PowerCon ermdglicht es, den Schrittmotor bis an seine Kapazitdtsgrenze auszureizen. Durch die Nutzung
von PowerCon wird die Leistung des Schrittmotors um 50 % erhoht. Dies tréagt zur Verkiirzung der Zykluszeit und Produktivitatserhdhung bei.

3 Funktion zur Kollisionserkennung

Falls die Achse in Kontakt mit einem anderen Objekt kommt, wird Uber diese

Funktion der Betrieb sofort abgebrochen. n I P:
Die Achse hélt ohne starken Aufprall an, sodass die Beschdadigung der Achse : . .

RCP6 Werkstiick 7/

Sofort-Stop
bei Achs-Kollision

gering gehalten wird.

4 Erweiterte Uberwachungsfunktionen

Die PC-kompatible Software kann Informationen zum Betriebslauf von Achse und Steuerung in Wellenform anzeigen.
* Anzeigbare Informationen: Stromsollwert, aktuelle Geschwindigkeit/Position sowie PEA-Signale (Start, Positionserreichung, Alarm etc.)
Mit der Triggerfunktion kann der Endnutzer den Zeitpunkt festlegen, wann die Anzeige in Wellenform ausgel6st wird.

Entweder bei einer Anderung der PEA-Signale oder zu einem bestimmten Moment wihrend der Achs-Betriebslaufzeit.
Bildschirm Uberwachungsfunktion (Beispiel)

Display-Einstellung Trigger-Einstellung
L | —

* Datenerfassung
startet zeitgleich
mit Anderung der

ausgewahlten
Einheiten.
* Zu Giberwachende

Einheiten knnen
ausgewahlt werden.
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PCON-CB/CFB scuerung

Serien-Typ

PCON-CB-CGB/CFB-CGFB

AuBenansicht

560
6001
8601

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifik.
PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation
CompoNet Netzwerk-Spezifikation

(Beispiel: ,20P" fiir 2000-Schrittmotor)

Grundsitzlich ist die Modellziffer fir den Motortyp
gleich der des Motortyps der angeschlossenen Achse.
Dennoch kann es vorkommen, dass die Motortypen-
Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht
tbereinstimmen.
Zur Vorsicht bei der Auswahl sind unten die einsetz-
baren Modelle aufgefiihrt.
<Passende Achsen fiir 285P>
® Motortyp ,285P"

RCP2-RA3C

7- 1 38 PCON-CB/CFB

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation
EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation
PROFINET 10 Netzwerk-Spezifikation

*

Feldnetzwerk-Typ
o]
. . AREGEN 3 _ _ == "
E/AT Positionier- | Pulstreiber- | 2eVice et (Ctink 'rmr"" Compoiet EthercAT:~ [Etheritet/IP %ﬁ
e Tvp Typ
) ) CC-Link | PROFIBUS- _ _ EtherNet/ | PROFINET
DeviceNet | CC-Link IE Field DP CompoNet EtherCAT s 0
E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV CcC CIE PR CN - - EC EP PRT
Batterielos-Absolut- oder
Inkremental-Spezifikation o o 0 0 0 o 0 - - 0 0 o
PCON- Mit Absolut- _
CB/ |Einfach- |Batterie 0 © © © © ° - B © © 0
CGB |Absolut- | Mit Absolut-
Spezifi- | Batterie-Einheit O - o o O O o - - o o O
kation  [ohne Absolut-
B (0] - O O O O O - - O O (6]
PCON- .
Batterielos-Absolut- oder
EE?Z/B Inkremental-Spezifikation 0 % 0 % % o % N N % 0 0
Modelle
PCON—[J] —[J [J— [OJ—[CJ— o — [J—[]
Serie Typ Motortyp  Enkodertyp E/A-Typ E/A- Spannungs- Einfach- Montage-
Kabellange versorgung Absolut- vorgabe
Einheit
Standard-Typ
Global-Typ geméR Sicherheitskat. Batterielos-Absolut-Spezifik.
56SP/60P/86P-Motor- Inkremental-Spezifikation
Standard-Typ Einfach-Absolut-Spezifikation 0
565P/60P/86P-Motor-
Global-Typ . .
gemaR Sicherheitskategorie PEA-Spezifikation (NPN) ohne Kabel - —
Pulstreiber-Spezifikation (NPN) ne Kabel Batterielos-Absolut-Spezifikation
- - 2m Inkremental-Spezifikation
20 PEA-Spezifikation (PNP)
- - - 3m Einfach-Absolut-Spezifikation
561 Pulstreiber-Spezifikation (PNP) (mit Absolut-Batterie, ohne Absolut-Batterie-Einheit)
DeviceNet Netzwerk-Spezifikation 5m

Einfach-Absolut-Spezifikation
(mit Absolut-Batterie, mit Absolut-Batterie-Einheit)

Einfach-Absolut-Spezifikation
(ohne Absolut-Batterie, ohne Absolut-Batterie-Einheit)

Bei Auswahl der Feldnetz-
werk-Spezifikation wird
,0" (ohne Kabel) fiir die
E/A-Kabelldnge gesetzt.

* Die Einfach-Absolut-Spezifikation wird nicht vom Steuerungs-
typ PCON-CFB/CGFB unterstiitzt.

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

* Die Montageart der Absolut-Batterie-Einheit folgt der
Montagevorgabe der Steuerung (Befestigungsgewinde
oder Hutschienenmontage).



PCON-CB/CFB se.crun

Systemkonfiguration

B PowerCon150 <PCON-CB/CGB>

Opti
PC-Software
(Siehe RCP6 Kat. 5.143) Handpro-

grammiergerat
(Siehe RCP6 Kat. 5.143)
<Modell: TB-02-[0>

Nur Software
<Modell: RCM-101-MW>

Lieferung mit zugehori-
gem Anschlusskabel

<Modell: RCM-101-USB>

i ][I
Zugehdriges Anschlusskabel __»
i ][I
Anschlusskabel: 0,5 m
Enthalten bei Absolut-Batterie-Einheit D—P

Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezif.
Absolut-Batterie-Einheit
(Siehe RCP6 Kat. S.143)
<Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)>
<Modell: SEP-ABUS (Befestigungsgewinde)>

v

Einfach-Absolut-Batterie
(Siehe RCP6 Kat. S.143)

SPS
Feldnetzwerk
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
| CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO
!
LiJ L

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezif.
PEA-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.146)
<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardldnge: 2 m

Steuerung
<Modell: PCON-CB/CGB>
DC24Vv
Spannungs-
versorgung
24V
oV e
FG®O©
Enthalten bei PCON-CGB

Blindstecker
(Siehe RCP6 Kat. 5.143)

<Modell: AB-7> <Modell: DP-5>
< AnschlieBbare Achsen > L—_I L—_I L—_I L—_I *Das entsprechende Motor/
Enkoder-Kabelmodell hangt
vom jeweiligen Achstyp ab.
Wird mit der Achse geliefert E:ngjs:zggsg_‘;:fgs]az_
Integriertes Motor/Enkoder-
Wird mit der Achse geliefert Roboterkabel

Integriertes
Motor/Enkoder-
Roboterkabel

<]
RCP2-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-

Roboterkabel
RCP5-Baureihe R =l

RCP3-Baureihe

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-

Roboterkabel
[ b
RCP4-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

g
RCP6-Baureihe
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PCON'CB/CF B Steuerung

H Mit 56SP/60P/86P-Motor kompatible Steuerung <PCON-CFB/CGFB>

PC-Software Handpro- Feldnetzwerk

(Siehe RCP6 Kat. 5.143)
Nur Software
<Modell: RCM-101-MW>

Lieferung mit zugehori-
gem Anschlusskabel

Enthalten bei PEA-Steuerungs-
<Modell: RCM-101-USB> spezifikation

PEA-Kabel

(Siehe RCP6 Kat. S.146)
<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardldnge: 2 m

v

grammiergerét DeviceNet/CC-Link/CC-Link IE/PROFIBUSDP/
(Siehe RCP6 Kat. S.143) LiJ CompoNet/EtherCAT/EtherNet/IP/PROFINET IO

<Modell: T8-02-(1> { }

" ]
m(l =13 Steuerung
<Modell: PCON-CFB/CGFB>
Zugehoriges Anschlusskabel Doy
ugenoriges Anschlusskabel -
bl =3 Eemoa
24VO
ove
FG®
Enthalten bei PCON-CGB/CGFB
Blindstecker
(Siehe RCP6 Kat. S.143)
<Modell: DP-5>
< AnschlieBbare Achsen > * Das entsprechende Motor/Enkoder-Kabel-
I%l I}‘ modell hdngt vom jeweiligen Achstyp ab.
Fur Bestellung eines Ersatzkabels sieche
RCP6-Kat. S.144.

Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert
Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/
Enkoder-Kabel Enkoder-Kabel Enkoder-Kabel Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/
Enkoder-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel

RCP2-Baureihe RCP4-Baureihe RCP5-Baureihe RCP6-Baureihe
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PCON-CYB/PLB/POB s.cuun

PP con -cveriros

Positioniersteuerung
fiir RoboCylinder

C€ ot .

1 Fiir Produkte mit batterielosem Absolut-Enkoder Q « Batterieloser Absolut-Enkoder

Keine Batterie-Wartung erforderlich, da keine Batterie benétigt wird. Keine Referenzpunkt- A\ Keine Batterie, Wartung;
fahrt n6tig wahrend der Grundeinstellung, nach einem Not-Aus-Stop-Signal oder bei einem ;
Neustart der Achse nach einer Stérung.

Die Standzeiten kdnnen verkirzt und die Fertigungskosten gesenkt werden.

¢ undkeineReferenzfahrt mehr:

~  KeinZurtickzum Inkremental-Enkoder.

2 PowerCon-Ausriistung

Alle Steuerungen sind kompatibel mit dem Hochleistungstreiber ,PowerCon”, womit die Leistungsfahigkeit des Schrittmotors verbessert werden kann.
Dies tragt zur Verklirzung der Zykluszeit und Produktivitatserhéhung der Anlage bei.

3 Intelligente Feineinstellung (Smart-Tuning)

Die Smart-Tuning-Funktion erméglicht die optimale Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung je nach zu transportierender Zuladung. (¥)
(*) Fur die Nutzung der Smart-Tuning-Funktion ist die entsprechende PC-Software bzw. ein Handprogrammiergerat (TB-02) erforderlich.

4 Erweiterte Uberwachungsfunktionen
Die PC-kompatible Software kann Informationen zum Betriebslauf von Achse und Steuerung in Wellenform anzeigen.
* Anzeigbare Informationen: Stromsollwert, aktuelle Geschwindigkeit/Position sowie PEA-Signale (Start, Positionserreichung, Alarm etc.)
Mit der Triggerfunktion kann der Endnutzer den Zeitpunkt festlegen, wann die Anzeige in Wellenform ausgeldst wird.
Entweder bei einer Anderung der PEA-Signale oder zu einem bestimmten Moment wihrend der Achs-Betriebslaufzeit.
Bildschirm Uberwachungsfunktion (Beispiel)

i

Lad

Galial

* Datenerfassung startet zeitgleich
mit Anderung der ausgewahlten
Einheiten.

* Zu iberwachende Einheiten
konnen ausgewahlt werden.

ot cmsunyten

5 Preisgiinstig

Durch Beschrankung auf die nur haufig genutzten Funktionen ist ein glinstiger Preis moglich.

Serien-T PowerCon Hochauflésend Einfach- Kalender- ~ Wartungs- E/A-Kontakte Positionierpunkte Feld-
P (Hochleistungstreiber) ~ Batterielos-Absolut Absolut Funktion Funktion P netzwerk
Nichtisoliert |16 Positionen (standard)
CYB/PLB/POB 0 % N N % 8EIN/8AUS | Max. 64 Positionen N
PCON Isoli 64 Positi
soliert ositionen (Standard)
c8 0 o o 0 0 16 EIN/ 16 AUS | Max. 512 Positionen o
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PCON-CYB/PLB/POB sc.ctun

Typen

Positioniersteuerungen zum Betrieb von RoboCylindern. Reihe von 3 Typen, die verschiedene Steuerungs-Betriebsarten unterstiitzen.

Typ CYB PLB/POB
Bezeichnung Positionspunkt-Pneumatik-Typ Pulstreiber-Typ
AuBenansicht
Anzahl der Positionen 64 ‘ -

Modelle

PCON — |

Serie

Typ

Motortyp

Positionspunkt-
Pneumatik-Typ
Pulstreiber-Typ
(Differenzialpulse)
Pulstreiber-Typ

(Offener Kollektor)

| WAl — |

Enkodertyp

-0 -]

E/A-Typ

Inkremental

20P 35P
20SP 42pP
28P 42SP
28SP 56P

(Beispiel: ,20P fiir 200J-Schrittmotor)

Hinweis

350

420

420

5601

Grundsatzlich ist die Modellziffer fur den Motortyp gleich der des
Motortyps der angeschlossenen Achse. Dennoch kann es vorkommen,
dass die Motortypen-Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht

libereinstimmen.

Batterielos-Absolut/

PEA-Spezifikation (NPN)

PEA-Spezifikation (PNP)

Zur Vorsicht bei der Auswahl sind unten die einsetzbaren Modelle aufgefiihrt.

<Passende Achsen fiir 28SP>
e Motortyp ,285P" ... RCP2-RA3C

7' 1 54 PCON-CYB/PLB/POB

E/A-Kabellainge Spannungs-

Montage-
vorgabe

versorgung

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

124 VDC

Ohne Kabel

2 m (Standard)

* Fur den POB-Typ betragt die max. Kabellange 2 m.



PCON-CYB/PLB/POB s.cuun

Systemkonfiguration

PC-Software

(Siehe S.10 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB)
Nur Software

<Modell: IA-0S>

Lieferung mit zugehdrigem
Anschlusskabel

<Modell: IA-OS-C>

Zugehoriges Anschlusskabel

< AnschlieBbare Achsen >

Wird mit der Achse geliefert
Integriertes
Motor/Enkoder-
Roboterkabel

RCP2-Baureihe

Wird mit der Achse geliefert
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

a::
v

[ —

Bei Steuerung enthalten
E/A-Flachbandkabel fiir CYB
<Modell: CB-PAD-PIO 020>
Standardldnge: 2 m

M‘HHHH‘ (Siehe S.11 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB
fuir Ersatzkabel.)

Bei Steuerung enthalten

E/A-Flachbandkabel fiir PLB/POB mit Abschirmung
<Modell: CB-PAD-PIOS 020>

Standardldange: 2 m

(Siehe S.11 des Katalogs

P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB

fiir Ersatzkabel) Peripheriegerite sind fiir alle Steuerungen gleich.

@ 2
v

DC24v
Spannungs-
Versorgung

24VEe
ove
FG®©

Handpro-
grammiergerat

(Siehe S.10 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB)
<Modell: TB-02-1>

Wird mit der Achse geliefert
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

*Das entsprechende Motor/
Enkoder-Kabelmodell hangt
vom jeweiligen Achstyp ab.
Fur Bestellung eines Ersatz-
kabels siehe S.10 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB.

RCP3-Baureihe

RCP5-Baureihe q_D

Wird mit der Achse geliefert
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

(P>

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

RCP4-Baureihe

RCP6-Baureihe

PCON-CYB/PLB/POB 7' 1 55



ACON-CB / DCON-CB seuerun

A Positioniersteuerung
CON-CB roscyinee:
RoliS|P.

BDCON-CB s,
RoHS |5

1 Kompatibel mit Batterielos-Absolut-Enkoder »nuracon-cs

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

® A
L Deviceilet —Hi2t EtherCAT.
2 Passend flir wichtige Feldnetzwerke

DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, PROFIBUS-DP, PROFINET-I0, CompoNet, Compoi'et
EtherCAT und EtherNet/IP werden unterstitzt.
Dadurch wird u.a. verdrahtungsarmes Design, Eingeben von direktnumerischen Ethen\et/IP

Werten und Positionsdaten sowie Abfragen der aktuellen Position ermdglicht.

3 Uber die Verfahrweg-Berechnungsfunktion kénnen Wartungszeiten kontrolliert werden

Die Steuerung berechnet und speichert den Gesamtverfahrweg, den die Achse zurlickgelegt hat.
Ein Signal wird an ein externes Gerdt gesendet, wenn die vorgegebene Wegstrecke lberschritten worden ist.
Diese Funktion kann verwendet werden zur Priifung, wann die néchste Schmierung féllig wird oder ein periodisches Wartungsintervall eintritt.

<Wartungsinformationen>

“Es wird Zeit
zum Nach-
schmieren!”

SPS

| I i' |
=y ][]
Ein Signal wird automatisch an die SPS ausgegeben,
wenn der voreingestellte Wartungs-/Inspektions-

zeitpunkt (nach Anzahl der Betriebseinsétze oder
der zuriickgelegten Wegstrecke) erreicht wird.

4 Kalender-Funktion speichert Fehlermeldungen mit Zeitprotokoll

Die eingebaute Kalenderfunktion (Datum/Uhrzeit) ermdglicht das Setzen von Zeitmarken fir die
Protokollierung von Fehlermeldungen, was die Analyse der Stérungsursachen erleichtert.

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

Mit der Offboard-Tuning-Funktion kann die Antriebsverstarkung optimal auf die Zuladung abgestimmt werden.
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ACON'CB / DCON'CB Steuerung

Serien-Typ

ACON-CB/CGB + DCON-CB/CGB

AuBenansicht
Feldnetzwerk-Typ
Posi= | PUIs™ 1 viceitet e clalolc] g tet EthercAT™ '
eviceile “Link | Covink I ompoie’ - - erCAT. ™ | Etheri'et/IP
E/A-Typ tionier- | treiber- vieer Link . P! e i%g%%g
WP | TP | peviceNet| cctink | CCHnk | PROFIBUS- | o onet | — - Ethercat | EtherNet/ | PROFINET
IE Field DP IP 10
E/A-Code NP/PN |PLN/PLP DV cc CIE PR CN — — EC EP PRT
F"’.“e"e'°".“§:§'ji';'k§;’i§’n o) o) o) o) o) o) o) - - o) o) o)
Mit Absolut- _ _ _
Einfach- | Batterie (0] O O (0] (0] O (0] (0] (0]
ACON- |Absolut- | Mit Absolut-
CBICGB Spezifi- | Batterie-Einheit | O © © 0 o © - - 0 0 0
kation
Ohne Absolut- | o = o) 0 o) o) 0 = = o) o) o)
Absolut-Spezifikation O - (6] O (@) O O - - O O O
DCON- a a
cB/cag |'"kremental-Spezifikation (0] (0] (e} O (0] (0] O - - (@) (@) (@)
Modelle
ACON - []—| | | | | — | | — | |— 0 — | — | |
Serie Typ Motortyp Enkodertyp  Option E/A-Typ E/A-Kabelldnge Spannungs- Einfach-Absolut-  Montage-
versorgung Einheit vorgabe
Batterielos-Absolut/Inkremental Boost-Funktion \—
- (0] 24 VDC
Standard-Typ Absolut Energiespar-Funktion

Global-Typ gemaB Sicherheitskat.

P 2w mnow
5 5W 20W
55 AU 20w

30W

(Beispiel: ,2" fir 2 W-Servomotor)

Grundsétzlich ist die Modellziffer fiir den Motortyp
gleich der des Motortyps der angeschlossenen Achse.
Dennoch kann es vorkommen, dass die Motortypen-
Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht
Gbereinstimmen. Zur Vorsicht bei der Auswahl sind
unten die einsetzbaren Modelle aufgefiihrt.
<Passende Achsen fiir 55/20S>
® Motortyp 55"

...RCA2-RA2A], RCA2-SA2AC]
® Motortyp , 205"

...RCA2-SA401, RCA2-TA50], RCA-RA30],

RCA-RGOI 301, RCAW-RA3L]

PEA-Spezifikation (NPN)
PEA-Spezifikation (PNP)
Pulstreiber-Spezifikation (NPN)
Pulstreiber-Spezifikation (PNP)
DeviceNet Netzwerk-Spezifik.
CC-Link Netzwerk-Spezifik.
CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifik.
PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifik.
CompoNet Netzwerk-Spezifik.
EtherCAT Netzwerk-Spezifik.
EtherNet/IP Netzwerk-Spezifik.
PROFINET 10 Netzwerk-Spezifik,

* Bei Auswahl der Feldnetzwerk-
Spezifikation wird ,0” (chne Kabel)
fiir die E/A-Kabellénge gesetzt.

Batterielos-Absolut-Spezifikation
Inkremental-Spezifikation
Absolut-Spezifikation

Einfach-Absolut-Spezifikation
(mit Absolut-Batterie)
Einfach-Absolut-Spezifikation
(mit Absolut-Batterie-Einheit)

Einfach-Absolut-Spezifikation
(ohne Absolut-Batterie)

Ohne Kabel

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

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

DCON — [ - 3 I — | — | | — o — [ ]
Serie Typ Motortyp Enkodertyp E/A-Typ E/A-Kabellénge Spannungs- Montage-
versorgung vorgabe
| |
Standard-Typ PEA-Spezifikation (NPN) Ohne Kabel 0

(€€l:1 Global-Typ gemdB Sicherheitskat. PEA-Spezifikation (PNP) 2m

Pulstreiber-Spezifikation (NPN) 3m

“ W ‘ Pulstreiber-Spezifikation (PNP) 5m

DeviceNet Netzwerk-Spezifik.

* Bei Auswahl der Feldnetzwerk-

CC-Link Netzwerk-Spezifik.

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifik.

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifik.

CompoNet Netzwerk-Spezifik.

EtherCAT Netzwerk-Spezifik.

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifik.

PROFINET IO Netzwerk-Spezifik.

ion wird ,0” (ohne Kabel)
fiir die E/A-Kabellange gesetzt.

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage
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ACON-CB / DCON-CB scveurs

<ACON-CB/CGB>

[ Option ] SPS
P_C-Software
Sleh; RéA(Z)/RCSZB)-Kat. S.72) Handprogrammiergert
ur Software .
et T (0 TR P A 577 ’ Feldnetzwerk
Lieferung mit zugehdrigem <Modell: T8-02> DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, PROFIBUS-DP,
Anschlusskabel Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl. I CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP und PROFINET 0.
<Modell: RCM-101-USB> aktuell unterstiitzter Versionen. —
Bitte kontaktieren Sie 1Al bzgl. E/A-Flachkabel =
eKtuel unter- (Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.73)
Versionen. <Modell: CB-PAC-PI0020> DC24V
Standardldnge: 2 m Spannungs-
versorgung
Enthalten bei PEA-Steuerungsspez. 24V®
[E8E558BB Ve
<] FG®
L Steuerung
Zugehoriges Anschlusskabel I EE <Modell: ACON-CB>
@E Standard 0,5 m D'>
Einfach-Absolut-Batterie-Einheit
(Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.72) — > € ——— Batterie fiir die Absolut-Spez. Not-Aus-
<Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)> (Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.72) Beschaltung
<Modell: SEP-ABUS (Befestigungsgewinde> <Modell: AB-5 (ohne Gehiuse)> (vom Kunden bereitzustellen)
Wird geliefert bei ,ABU“-Auswahl <Modell: AB-5CS (mit Gehause)> Nur fiir CGB-Typ erforderlich
fiir die Einfach-Absolut-Option Wird bei Absolut-Spez. mitgeliefert
Enthalten bei CGB-Typ
| Einfach-Absolut-Batterie der Steuerung. Wird mit der Achse geliefert
(nur Batterie) Blindstecker Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. S.72) <Modell: DP-5> Wird bei Angabe der Kabelldnge in der Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
<Modell: AB-7> Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.73 fiir Ersatzkabel.
Wird geliefert bei ,ABU"-Auswahl
fiir die Einfach-Absolut-Option
RCA-Baureihe RCA2-Baureihe
PC-Software
(Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.72) ption . B
Nur Software Handprogrammiergerét
<Modell: RCM-101-MW> (Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.72) Felanetenerk
Lieferung mit zugehtrigem ARSI [ DeviceNet, CC-Link, CC-Link [E Field, PROFIBUS-DP,
Anschlusskabel Bitte kontaktieren Sie IAl bzg|. CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP und PROFINET 0.
<Modell: RCM-101-USB> aktuell unterstitzter Versionen. —
Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl. J
T —— E/A-Flachkabel
ST (Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.73)
Versionen. <Modell: CB-PAC-PI0020> DC24V
Standardldnge: 2 m ?ggg?gﬂggs'
Enthalten bei PEA-Steuerungsspez. 24VO
(RS ove
<] FG®©
Steuerung
<Modell: DCON-CB>
Zugehbriges Anschlusskabel Not-Aus-
. Beschaltung
Enthalten bei CGB-Typ —D (vom Kunden bereitzustellen)
der Steuerung.
Blindstecker Nur fiir CGB-Typ erforderlich
<Modell: DP-5> (*) Das integrierte Motor/Enkoder-Kabel variiert je nach Steuerungscode der RCD-Modellspezikation.
RCD-RATDA Passende Steuerung [D3] Modell CB-CA-MPAIOO
CB-CA-MPALICO-RB (Roboterkabel)
Wird mit der Achse geliefert | Passende Steuerung [D5] Modell CB-CAN-MPACIOIO
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel G TNRIRII RE (Refbeiai el
Wird bei Angabe der Kabellédnge in der RCD-GRSNA Passende Steuerung [D3] Modell CB-CAN-MPAOIOIO
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert. CB-CAN-MPACIOIO-RB (Roboterkabel)
Siehe RCA(2)/RCS2(3)-Kat. 5.73
ity ezt ol RCD-RATDA RCD-GRSNA
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ACON / DCON-CYB/PLB/POB s:cucung

A conN -cysriB/POB

1D coN -cysriB/POB

Positioniersteuerung
fiir RoboCylinder

C€ ot .
. Merkmale |

1 Fiir Produkte mit batterielosem Absolut-Enkoder (uracon)

Keine Batterie-Wartung erforderlich, da keine Batterie benétigt wird. Keine Referenzpunkt- 5« Batterieloser Absolut-Enkoder
fahrt notig wahrend der Grundeinstellung, nach einem Not-Aus-Stop-Signal oder bei einem Q

; K tt Wart
N . KeineBa , g,

¢ undkeine Referenzfahrt mehr.

Neustart der Achse nach einer Stérung.
Die Standzeiten kdnnen verkiirzt und die Fertigungskosten gesenkt werden.

2 Intelligente Feineinstellung (Smart-Tuning) (nur Acon)

Die Smart-Tuning-Funktion ermdglicht die optimale Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung je nach zu transportierender Zuladung.

3 Vorbeugende Wartung

Bei Anderung des durchschnittlichen Laststromwerts wird eine Warnung ausgegeben, bevor ein Uberlastfehler generiert wird.

<Betriebsabbildung> Auftritt Uberlastfehler
(Gl Siiy) mmm  Der Anstieg und die ibermaBige Belastung

A des Gleitwiderstands auf d di In- :
------------------ e den Wartung von Fiihrung und Kugelum. ® Durch Anwendung der Funktion ,Voraus-
laufspindel erhhen die Stromaufnahme des " PR
Motors Als Ergebnis tritt ein Uberlast Fehler schauende Instandhaltung” (engl. Predictive
auf und die Anlage kommt zum Stillstand. Ma |ntenance) wird erre|cht, daR Notstopps
---------------------------- Wernungs Ohne Schmiermittel-Zugabe an Fiihrung im System vermieden werden.

und Kugelumlaufspindel steigt der
Gleitwiderstand und dementsprechend

USMWOASISET-SIHUYISYDIN

sukzessive der Motorstrom. Eine Warnung . . .
erfolgt bei Erreichung der kundenseitig ® Damit werden effektiv Arbeitskosten
b Schwelle. .
Zu dicsem Zeitpunkt stoppt die Anlage reduziert, da das Wartungspersonal
zwar nicht, aber zur Beseitigung der 5
Ursache sollte sofort eine Inspektion beschrénkt werden kann auf das verlangte,
oder Wartung vorgenommen werden. minimal erforderliche MaR.
- > mmm Normalbetrieb
Zeit
o . o
4 Preisgiinstig

Durch Beschrankung auf die nur hdufig genutzten Funktionen ist ein glinstiger Preis moglich.

. Hochauflésend s Kalender- Wartungs- s
Serien-Typ Batterielos-Absolut Einfach-Absolut Funktion Funktion E/A-Kontakte Positionierpunkte Feldnetzwerk
Nicht isoliert 16 Positionen (standard)
CYB/PLE/POB % B B % 8EIN/8AUS | Max. 64 Positionen B
ACON
cB Isoliert 64 Positionen (standard)
o o o o 16 EIN/ 16 AUS | Max. 512 Positionen o
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ACON / DCON-CYB/PLB/POB sc.cung

Typen

Positioniersteuerungen zum Betrieb von RoboCylindern. Reihe von 3 Typen, die verschiedene Steuerungs-Betriebsarten unterstiitzen.

Typ CYB PLB/POB
Bezeichnung Positionspunkt-Pneumatik-Typ

Pulstreiber-Typ

AuBenansicht
Beschreibung Gleicher Funktionsumfang wie bei Steuerungen fiir Pneumatikzylinder Pulstreibersteuerung
Anzahl der Positionen 64 -

Modelle

ACON — | | — | | WAI | — | — | -0 - [ |

Serie Typ Motortyp  Enkodertyp Option E/A-Typ E/A-Kabel-  Spannungs- Montage-
lange versorgung vorgabe

N

Batterielos-Absolut/ Boost-Funktion

Inkremental
i i Energiespar-
* Eine RCA-Achse mit Absolut- X Befestiqunasaewinde
Spezifikation kann nicht betrieben Funktion gungsg

werden. Hierzu sind die Steuerungen
ACON-CB oder ASEL zu verwenden.

Hutschienenmontage

Positionspunkt-
Pneumatik-Typ
Pulstreiber-Typ
(Differenzialpulse)
Pulstreiber-Typ
(Offener Kollektor)

PEA-Spezifikation (NPN)

PEA-Sperzifikation (PNP) ) 2+ VOC

(Beispiel: 2" fir 2 W-Servomotor)

Ohne Kabel

Grundsatzlich ist die Modellziffer fiir den Motortyp gleich der des Motortyps

der angeschlossenen Achse. Dennoch kann es vorkommen, dass die Motortypen-
Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht ibereinstimmen.

Zur Vorsicht bei der Auswahl sind unten die einsetzbaren Modelle aufgefihrt.
<Passende Achsen fiir 55/205>

® Motortyp 55" ... RCA2 - RA2AL], RCA2 - SA2AC]

® Motortyp 205" ... RCA2 - SA40], RCA2 - TA5[, RCA- RGLI30, RCAW - RA3[J

* Fur den POB-Typ betragt die max. Kabellinge 2 m.

DCON-[ |- 3 I -[_J-CJ-0-[_]
Serie Typ Motortyp ~ Enkodertyp E/A-Typ E/A-Kabel-  Spannungs- Montage-
| lange versorgung vorgabe

Inkremental | PEA-Spezifikation (NPN) Befestigungsgewinde

PEA-Spezifikation (PNP)

Hutschienenmontage

Positionspunkt-
Pneumatik-Typ ! 3w L 24 VDC
Pulstreiber-Typ

(Differenzialpulse) * Nur fur BLDC-Servomotor-Typen.

Pulstreiber-Typ
(Offener Kollektor)

Ohne Kabel

* Fur den POB-Typ betragt die max. Kabellange 2 m.
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ACON / DCON-CYB/PLB/POB s:cucung

<ACON-CYB/PLB/POB>

SPS
3/\ \J/'\
W Bei Steuerung enthalten Bei Steuerung enthalten
E/A-Flachbandkabel fiir CYB | | E/A-Flachbandkabel fiir PLB/POB mit Abschirmung
<Modell: CB-PAD-PIO> <Modell: CB-PAD-PIOS>
Standardléange: 2 m Standardldnge: 2 m
“HHHHH‘ Siehe S.22 des Katalogs Siehe S.22 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB . . e . "
fiir Ersatzkabel. fiir Ersatzkabel. :ﬁ:gr::;?;'::: sg':;?c:‘"r
o™ SR
PC-Software DC24V
(Siehe S.20 des Katalogs ¢ ¢ ?Igﬁ‘go'};["%z
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB) I 24V©
Nur Software ove
<Modell: RCM-101-MW> FG©O©
Lieferung mit zugehorigem
Anschlusskabel
<Modell: RCM-101-USB>
Handpro-
grammiergerat
(Siehe S.20 des Katalogs
Zugehoriges Anschlusskabel "W“""‘HH P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB)
B, I <Modell: TB-02-01>
F L T
- J
Wird mit der Achse geliefert

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Wird mitgeliefert bei Modellspezifikation der Achse mit Kabellange.
Siehe S.21 des Katalogs P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB fiir Ersatzkabel.

RCA-Baureihe RCA2-Baureihe
<DCON-CYB/PLB/POB>
SPS
N P
N Bei Steuerung enthalten Bei Steuerung enthalten
E/A-Flachbandkabel fiir CYB | | E/A-Flachbandkabel fiir PLB/POB mit Abschirmung
<Modell: CB-PAD-PIO> <Modell: CB-PAD-PIOS>
Standardlange: 2 m Standardlange: 2 m
‘MHHHW Siehe 5.22 des Katalogs Siehe S.22 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB L
fiir Ersatzkabel. fiir Ersatzkabel. Pﬁrlgrenegerate S'I“‘:’ :‘“’
alle Steuerungen gleich.
o™ a5 )
PC-Software DC24V
(Siehe 5.20 des Katalogs ¢ ¢ Spannunge
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB) — 24VO
Nur Software ove
<Modell: RCM-101-MW> FG©
Lieferung mit zugehdrigem
Anschlusskabel
<Modell: RCM-101-USB>
Handpro-
grammiergerat
L (Siehe S.20 des Katalogs
Zugehoriges Anschlusskabel P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB),
il =12 <Modell: TB-02-00>
S ) HHIIIIIII:M
Wird mit der Achse geliefert ]
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Wird mitgeliefert bei Modellspezifikation der
Achse mit Kabellénge.
Siehe S.21 des Katalogs
P(A)(D)CON-CYB/PLP/POB filr Ersatzkabel. RCD-RATDA RCD-GRSNA
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Positioniersteuerung fiir Einachs-Roboter / Kartesische Roboter /
RoboCylinder RCS2/RCS3/RCS4

{( € RoHS [:\.s”

(*) 3000 und 3300 W-Motor-Typen sind nicht mit dem UL-Standard kompatibel.

1 Kompatibel mit Batterielos-Absolut-Enkoder
Die mit einem batterielosen Absolut-Enkoder ausgestatteten Produktreihen RCS2, RCS3, RCS4, ISB und ISDB werden
unterstitzt. Ohne Batterie zum Abspeichern der Positionsdaten wird weniger Raum fiir das Steuerungspanel
benétigt, was zu geringeren Anfangs- und Wartungskosten fiihrt.

®
2 Anbindung wichtiger Feldnetzwerke <option> Devicei'et

DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT, EtherCAT Motion, ot
EtherNet/IP und PROFINET-IO kénnen direkt angeschlossen werden. Comp0| et
Dabei kann die Achse auch direkt via spezifischer Koordinatenwerte tiber das Feldnetzwerk \ -
betrieben werden. Ethen et/l P

—
EtherCAT.

3 Vibrationsschutzfunktion <standard> | quantepunkt | quiatepunkt
Eine Funktion zum Vibrationsschutz halt bei Schlittenbewegung ; ;
der Achse ausgehende Erschiitterungen

des auf dem Schlitten montierten Werkstiicks ab.

Dadurch wird die Wartezeit der Achse fiir den Ausgleich Wackelnd

der Nachschwingungen gesenkt, was letztendlich zu

einer kiirzeren Zykluszeit fihrt. Sauberer
Zugriff
Ohne Vibrationsschutz Mit Vibrationsschutz
Nachschwingungen bei Bei Fahrtende praktisch keine
Fahrtende Nachschwingungen

4 Fahigkeiten zur vorbeugenden Instandhaltung <standard>

® Ausgestattet mit einer Funktion zur Erkennung einer Motoriiberlast mit Warnmeldung.
Durch Uberwachung der Motortemperatur kdnnen anormale Veranderungen vor Auftritt einer Fehlfunktion oder Ausfalls erkannt werden.
® Ausgestattet mit einer kompletten Uberwachungsunktion.
Wie bei einem Oszilloskop kénnen Kurvenverlaufe von Position und Geschwindigkeit zu dem Moment entnommen werden, wo sich der Zustand
eines ausgewahlten Signals andert. Ebenso der Signalstatus von erreichter Position, Alarm usw.
® Mit der Smart- und Offboard-Tuning-Funktion sind die Beschleunigung/Verzégerung sowie die Antriebsverstarkung auf die Zuladung abstimmbar.
@ Uber die Zihlerfunktion kann die genaue Anzahl an Achsbewegungen sowie die zuriickgelegte Gesamtverfahrstrecke berechnet werden.
Diese Funktion ist zur Warnsignal-Ausgabe bei Wartungsfalligkeiten nutzbar.
® Die Kalenderfunktion ermdglicht die Protokollierung von Fehlermeldungen.
<Wartungsinformationen> <Kalenderfunktion>
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5

Unterstiitzung der Sicherheitsfunktion STO/SS1-t <option>

Die Antriebs-Sicherheitsfunktionen STO (Safe Torque Off) und SS1-t (Safe Stop 1- time controlled)

werden unterstltzt. Die Funktion STO / SS1-t unterbricht die Energieversorgung des Motors Gber

einen elektrischen Schaltkreis in der Steuerung.

Fur die SCON-CB stehen zwei Spezifikationen zur Verfligung: STO und SS1-t. Bei Anwendungen fir

die Vertikal-Achse kann die SS1-t -Spezifikation mit einer langen Einwirkzeit verhindern, da8 das

Werkstiick aufgrund der zeitlichen Verzogerung beim Abbremsen absinkt, wenn die Sicherheitsfunktion STO
(dt. "Sicher abgeschaltetes Moment") aktiviert ist.

Spezifikation Beschreibung Bemerkungen

STO Auf Eingangssignale reagierend wird die Energieversorgung zum Motor nach einer
(Stoppkategorie 0 . . . . . e
nach EN 60204-1) | Reaktionszeit (max. 8 ms) unterbrochen liber einen Abschaltkreis in der Steuerung.

SS1-t Auf Eingangssignale reagierend wird bei einer Bremsauslésung die Energieversorgung zum Motor | Der Bremsvorgang ist nicht Be-

St kat iel . . . . . . . . . .
‘naiﬁ‘;Na;%‘;Zi) nach einer Reaktionszeit (max. 500 ms) unterbrochen Uber einen Abschaltkreis in der Steuerung. | standteil der Sicherheitsfunktion.

Die Energieversorgung zu einem Servomotor kann sicher unterbrochen werden durch Anschluf3
. . . .- . e R . E/A-Steckbuchse fiir Sicherheits-
einer externen sicherheitsbezogenen Einrichtung und einem E/A-Stecker fiir die Sicherheitsfunktion. funktion (nur STO/SS1-t-Spezifik)

Zusétzlich ist die STO/SS1-t-Funktion konform mit folgenden Sicherheitsstandards:
* ISO/EN ISO 13849-1 Kategorie 3 PLe

* IEC61508 SIL3

* IEC/EN61800-5-2

* IEC/EN62061 SIL CL3

(Hinweis) Ein Ingenieur mit Expertenwissen in relevanten Sicherheitsstandards sollte die Beschreibungen im Betriebshandbuch lesen und verstehen, bevor ein Sicherheitssystem mit
Nutzung dieser Funktion entwickelt wird.

Typ SCON-CB
AuBenansicht
Standard-Typ Feldnetzwerk-Typ (*1)
Devicei'et ., Compoi'et - EtherCAT ™ |EtherCAT~ |Etheri‘et/IP i%‘g%%g Rcon
E/A-Typ
PEA-Spezifikation (*1)
DeviceNet | CC-Link |CC-LinkIE Field | PROFIBUS-DP| CompoNet _ EtherCAT E;;‘;’;f EtherNet/IP |PROFINETIO|  RCON
E/A-Code NP/PN DV cc CIE PR CN - EC ECM EP PRT RC
Verwendbarer Batterielos-Absolut Absolut
EVI: dert aa;f’xg‘;ﬁ'" Multi-Rotations- Batterielos-Absolut / Inkremental / Absolut / Quasi-Absolut
(LT Y Index-Absolut Absolut
12~150 W ° 0
200 W o o
1005/2005/300S o °
SCON-CB | 300~400 W o o o o o o o - o o o o o
600 W o o
750W o o
3000~3300 W o

(*1) Zu beachten ist, dass beim Feldnetzwerk-Typ keine Kommunikation via PEA’s und Pulsfolgen moglich ist.
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Modelle

SCON -|

Serie

Typ

(@3 Hochfunktions-Typ

(@€l Global-Typ (gemé Sicherheitskategorie)

* Fiir RCS3-RA15R/20R kann nur
CGB gewahlt werden.

Motor-Typ Enkoder-Typ Option

E/A-Typ E/A-Kabelldnge  Spannungs- Sicherheits-Typ

versorgung

Boost-Funktion

* Die Boost-Funktion kann nur
gewahlt werden, wenn diese
auch fir die Achse ausgewahlt
worden ist.

<Mit Boost-Funktion erhaltliche

Achs-Modellreihen>
RCS2-SA4C/SA5C/SA6C/
SA7C/RA4C/RA5C/RGS4C/

12W 200 W RGS5C/RGD4C/RGD5C

20W 200 W Batterielos-Absolut/
Inkremental

30W 300 W Absolut

30W 400 W Index-Absolut *1
Multi-Rotations-

cow coow Absolut *1

100 W 750 W *1 Ergénzung um den Betriebs-

modus des DD Torquemotors.
100 W 3000 W
150 W 3300 W

(Beispiel: , 12" fur 12 W-Servomotor)

Hinweis

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fiir
Steuerung und Achse nicht tibereinstimmt.

Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl
zu Uberprufen ist.

<,30D", ,30R" und ,200S" bei Motortyp der Achsspezifikation>

Standard-Typ

SIORN STO-Typ

* Fir RCS3-RA15R/20R kann nur
der Standard-Typ gewahlt werden.

Einphasig 115 VAC
Einphasig 230 VAC

Dreiphasig 230 VAC

* Die auswahlbare Spannungsversorgung ist
auf der Achs-Modellreihen-Seite nachzupriifen.

PEA-Spezifikation (NPN) Ohne Kabel

PEA-Spezifikation (PNP) 2 m (Standard)

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

CompoNet Netzwerk-Spezifikation

* Bei Auswahl der Feldnetzwerk-
Spezifikation wird ,0” (ohne
Kabel) fiir die E/AKabelldnge
gesetzt.

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifik.

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifik.

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

EtherCAT Motion Netzwerk-Spezifik.

©® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspezifikation ® ,200S" bei Motortyp der Steuerungsspezifikation
Fir Anschluss von allen 30 W-Achsen DD-LT1801 DDCR-LT181
aufler RS DDA-LT18C DDACR-LT18C

,30R" bei Motortyp der Steuerungsspezifikation
Fiir Anschluss der Rotationsachse RS

* Die Gehausemalle beim Motortyp ,200S"
entsprechen der 400 W-Steuerung.

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

PROFINET IO Netzwerk-Spezifik.
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Systemkonfiguration

<SCON-CB/CGB> | SPS

Feldnetzwerke

*Erforderlich bei Nutzung L= .
der Achse mit Bremse * Bel offenen Kollektor- Enthalten bei Steuerung ch(e:vllic:li\IEt
Pulsfolgen ist der optionale Ul
DC24V Impulskonverter AK-04/JM-08 EllthaltSlbEIb T E/A-Flachkabel CC-Link IE
Spannungs- einzusetzen. (Siehe unten) Pulssteuerstecker Siehe RCS4 Kat. S.166 PROFIBUS-DP
(Siehe 4 Kat. S.166) C N
Versorgung mit Gehiuse ompoNet
24V® 1 <Modell: CB-PAC-PI0020> EtherCAT
L m === " 5 EtherCAT Motion
ove I Kabellange EtherNet/IP
FG® Enthalten bei Steuerung |__L| Standard 2m PROFINET IO
Pulssteuerstecker Hinweis
Enthalten bei Steuerung mit mit Gehduse PEA-Steuerung und Ansteuer-
Absolut-Spezifikation I:l ung Uber ein Feldnetzwerk
Absolutdaten-Pufferbatterie schlieBen sich gegenseitig aus.
(Siehe RCS4 Kat. S.160) . D ...............
<Modell: AB-5 ohne Gehduse> — Spannungsversorgung Not-Aus-
<Modell: AB-5-CS mit Gehiuse> Pulssteuerkabel Lt Einphasig 115 VAC Beschaltun
(Siehe RCS4 Kat. 5.166) Einphasig 230 VAC ung
| <Modell: CB-SC-PIOSOOIOI> * Bei Anschluss an die Stromversorgung (Vonl Kunden bere“zu“e"ew
istimmer ein Storfilter einzusetzen. Nur fiir CGB-Typ erforderlich
| Empfohlenes Modell: NF2010A-UP (Hersteller: Soshin Electric) " E:"r:gxctse?r;gﬁ/lgséﬁgmfggndng?r
f L (K&uflich bei IAl erhéltlich, Einzelheiten auf Anfrage) Antriebsquelle erforderlich.
Enthalten bei SCON-CGB
Blindstecker -
(Siehe RCS4 Kat. 5.160) m I Enthalten bei Sicher-

<Modell: DP-5>

Bremswiderstandsmodul
(Siehe RCS4 Kat. S.160)
<Modell: RESU-2/RESUD-2>
<Modell: RESU-35T>

PC-Software
(Siehe RCS4 Kat. S.160)
Nur Software

<Modell: RCM-101-MW>
Lieferung mit zugehérigem
Anschlusskabel

<Modell: RCM-101-USB>

Handprogrammiergerat
(Siehe RCS4 Kat. S.160)
<Modell: TB-02-0>

<Modell: TB-03-[1>

Bitte kontaktieren Sie 1Al bzgl.

Wird mit der Achse geliefert

Motorkabel

Motor-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe RCS4 Kat. S.161 fiir Ersatzkabel.

der aktuell unterstiitzen Versionen.

heitstyp der Steuerung
(STO-/SS1-t-Typ)

Blindstecker
<Modell: DP-6>

E/A-Kabel fir

Sicherheitsfunktion
<Modell: CB-SC-ST0030>

Sicher-

heits-
schaltkreis

OO
OO

RCS2-RCS3-RCS4 Einachs-Roboter Kartesischer Roboter —— -

Wird mit der Achse geliefert
Achse der Enkoderkabel
RCS2*/RCS3*/RCS4-Serie

Einachs-Roboter / Kartesischer Roboter / DDA-Serie

*RCS2-RA13R und RCS3-RA15R/20R erfordern eine andere Konfiguration. Siehe RCS2/3-RACIR-Katalog fiir Einzelheiten.

B Impulskonverter: AK-04

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

Leitsteuerung offene Kollektor-Pulse ausgibt.
Il Technische Daten

Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.

Siehe RCS4 Kat. S.161 fur Ersatzkabel.

B Impulskonverter: JM-08

offene Kollektor-Pulse aufnimmt.
I Technische Daten

Differenz-Systemimpulse werden in offene Kollektor-Impulse um-
gewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar, wenn die Leitsteuerung

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) (gemaf} 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)
.. 37104-3122-000FL (e-CON Stecker) (von 3M) x 2 .. 37104-3122-000FL (e-CON Stecker) (von 3M) x 2
Zubehor ) , Zubehor ) .
Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26 Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26
Opencollector Diffeéential Opencollector Differential
ut utput Output Input
14 AK-04 PP o I JM-08 m °
i > s A i S o -
4 NP 'A ' INP 4 1A1
K | ]
o =

50

50
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s ( O N - ( B <Servopress-Spezifikation>

Steuerung fiir Servopress-Achsen (SCON-CB-F)

[g RoHS M.

(*) 3000 und 3300 W-Motor-Typen sind nicht mit dem UL-Standard kompatibel.

1 wmit speziellem Pressmontage-Programm ausgestattet

Es kann aus 9 Pressmontage-Verfahren gewédhlt werden

Positions-Halt

Geschwindigkeitsregelung

Halt nach Verfahrwe:
Nach dem Anfahren der Zielposition stoppt die Achse 9

Last-Halt

und bleibt auch bei dieser Annaherungsposition stehen.
Inkremental-Last-Halt

Positions-Halt / Positions-Halt 2

Kraftregelung

Halt nach Verfahrweg
Nach Erreichen der Zielposition stoppt die Achse.

Last-Halt

Die Kraft bleibt bei dieser Anndherungsposition erhalten.
Inkremental-Last-Halt

Einfache Programm-Eingabe

Einfache Programm-Ausfiihrung durch Eingabe der Werte in das Bildschirm-Menu
fur jedes angewendete Pressmontage-Verfahren.

Daneben ist es die Eingabe von praziseren Einstellungen moglich, da der
Mindest-Abstand fir die einzugebenden Positionen nun 0,001 mm betragt.

Dies ermdglicht es dem Nutzer, den Positionierprozess auf noch mehr mikroskopische
Weise auszulegen.

Ergdanzende Beurteilungssfunktion

Durch Eingabe des zu beurteilenden Bereichs tiber das Press-Programm ist absehbar,
ob die Position und der Lastabfall innerhalb des spezifizierten Bereiches liegt.

2 Belegung mit auf Servopress-Funktionen spezialisierten E/A-Signalen

Die Belegung mit Servopress-zugeordneten E/A-Signalen ist komplett unterschiedlich zu friiheren PEA-Mustern.

3 Funktionen zur vorbeugenden Instandhaltung

® Ausgestattet mit einer Funktion zur Erkennung einer Motoriiberlast mit Warnmeldung.
Durch Uberwachung der Motortemperatur kénnen anormale Verdnderungen vor Auftritt einer Fehlfunktion oder Ausfalls erkannt werden.

® Ausgestattet mit einer kompletten Uberwachungsunktion.
Wie bei einem Oszilloskop kdnnen Kurvenverlaufe von Position und Geschwindigkeit zu dem Moment entnommen werden, wo sich der
Zustand eines ausgewdhlten Signals @ndert. Ebenso der Signalstatus von erreichter Position, Alarm usw.

@ Uber die Zihlerfunktion kann die genaue Anzahl an Achsbewegungen sowie die zuriickgelegte Gesamtverfahrstrecke berechnet werden.
Diese Funktion ist zur Warnsignal-Ausgabe bei Wartungsfalligkeiten nutzbar.

® Die Kalenderfunktion ermdéglicht die Aufstellung eines Zeitplans von generierten Fehlermeldungen.

7' 2 03 SCON-CB <Servopress-Spezifikation>



Sco N = c B <Servopress-Spezifikation> Steuerung

4

Unterstiitzung der Sicherheitsfunktion STO/SS1-t <option>

Die Antriebs-Sicherheitsfunktionen STO (Safe Torque Off) und SS1-t (Safe Stop 1- time controlled)

werden unterstiitzt. Die Funktion STO / SS1-t unterbricht die Energieversorgung des Motors tiber

einen elektrischen Schaltkreis in der Steuerung.

Fur die SCON-CB stehen zwei Spezifikationen zur Verfigung: STO und SS1-t. Bei Anwendungen fir

die Vertikal-Achse kann die SS1-t -Spezifikation mit einer langen Einwirkzeit verhindern, daf3 das

Werksttick aufgrund der zeitlichen Verzogerung beim Abbremsen absinkt, wenn die Sicherheitsfunktion STO
(dt. "Sicher abgeschaltetes Moment") aktiviert ist.

Spezifikation Beschreibung Bemerkungen
STO | AufEingangssignale reagierend wird die Energieversorgung zum Motor nach einer
(Stoppkategorie 0

nach EN 60204-1) | Reaktionszeit (max. 8 ms) unterbrochen lber einen Abschaltkreis in der Steuerung.

SS1-t
(Stoppkategorie 1
nach EN 60204-1)

Der Bremsvorgang ist nicht Be-
standteil der Sicherheitsfunktion.

Auf Eingangssignale reagierend wird bei einer Bremsauslosung die Energieversorgung zum Motor
nach einer Reaktionszeit (max. 500 ms) unterbrochen lber einen Abschaltkreis in der Steuerung.

Die Energieversorgung zu einem Servomotor kann sicher unterbrochen werden durch Anschluf3
E/A-Steckbuchse fiir Sicherheits-

einer externen sicherheitsbezogenen Einrichtung und einem E/A-Stecker fiir die Sicherheitsfunktion. | ¢ tion (nur STO/SS1-t-Spezifik)

Zusétzlich ist die STO/SS1-t-Funktion konform mit folgenden Sicherheitsstandards:
* ISO/EN ISO 13849-1 Kategorie 3 PLe

* IEC61508 SIL3

* IEC/EN61800-5-2

* |[EC/EN62061 SIL CL3

(Hinweis) Ein Ingenieur mit Expertenwissen in relevanten Sicherheitsstandards sollte die Beschreibungen im Betriebshandbuch lesen und verstehen, bevor ein Sicherheitssystem mit
Nutzung dieser Funktion entwickelt wird.

Typ SCON-CB/CGB

Aufenansicht

Standard-Typ Feldnetzwerk-Typ (Option) (*2)
® =
PIRIOJF[ A T
DeviceiVet (I:-j_ T k| CC-Link IE B -.FEE%E! Compoi'et - EtherCAT, « | Etheri'et/IP i%%%%g
E/A-Typ PEA- BJU]s
Spezifikation
*1) DeviceNet CC-Link  |CC-Link IE Field| PROFIBUS-DP CompoNet - EtherCAT EtherNet/IP PROFINET IO
E/A-Code NP/PN DV CcC CIE PR CN - EC EP PRT
Verwendbarer Enkodertyp Batterielos-Absolut
30W o
60 W+ 100 W o
o | 200W o
Y
% 400 W o o o o o o - o o o
O
<1 750w o
3000 W o
3300 W o

(*1) Steuerung tiber Pulsfolgen steht nicht zur Verfligung.
(*2) Kommunikation via PEA’s und Pulsfolgen steht nicht zur Verfigung.
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Modelle

SCON -| || | |

| F | |

Serie Typ Motor-Typ

(@3 Standard-Typ

[€€1:N Global-Typ (gemaB Sicherheitskategorie)

* Fuir RCS3-RA15R/20R kann nur CGB gewahlt

Enkoder-Typ

E/A-Typ E/A-Kabelldnge

Nur bei Servopress-
Achsen (Hinweis 1)

(Hinweis 1) Bleibt leer, wenn kein
Press-Programm genutzt wird.

Spannungs-
versorgung

Sicherheits-Typ

Standard-Typ

SJORN STO-Typ

werden. (auBer fiir 3000 W, 3300 W)
* Fur RCS3-RA15R/20R kann nur
der Standard-Typ gewahlt werden.

Einphasig 115 VAC

el 30w 400 W WAI Batterielos-Absolut/ Einphasig 230 VAC
Inkremental
(O 60 W 750 W Dreiphasig 230 VAC
* Die auswahlbare Spannungsversorgung

Lo 100w 3000 W ist auf der Achs-Modellreihen-Seite nachzupriifen.
IOl 200 W 3300 W

(Beispiel: ,60" fir 60 W-Servomotor)

Hinweis

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fir
Steuerung und Achse nicht libereinstimmt.

Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl
zu Uberprifen ist.

<,30D" und ,750S" bei Motortyp der Achsspezifikation>

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspezifkation
RCS3-RA4R

® ,750S" bei Motortyp der Steuerungsspezifkation
RCS2 - RA13R Mit Auswahl der Option ,LCT”

PEA-Spezifikation (NPN) Ohne Kabel

PEA-Spezifikation (PNP)

2 m (Standard)

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

CompoNet Netzwerk-Spezifikation

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

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifik.

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifik.

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

PROFINET IO Netzwerk-Spezifik.

Absolutdaten-Pufferbatterie

Il Beschreibung Die Batterie versorgt den Absolutdaten-
Speicher bei Achse mit Absolut-Spezifikation.
AB-5 (nur Batterie)

AB-5-CS (mit Gehdusebox)

AB-5-CS3 (mit Gehdusebox)
*Fir 3000W * 3300 W

I Modell I Modell DP-5

Blindstecker (gemaB Sicherheitskategorie)

I Beschreibung Dieser ist erforderlich fiir den Global-Typ
gemaB Sicherheitskategorie (SCON-CGB).

Blindstecker (STO/SS1-t-Spezifikation)
N Beschreibung Dieser ist erforderlich, wenn die Sicherheits-
funktion STO/SS1-t nicht angewendet wird.

IModell DP-6

Modell CB'SC'STO 030

L
[
=]
l a [@ H ‘ Wz Ohne Stecker
L H=)

7' 2 05 SCON-CB <Servopress-Spezifikation>

Querschnitt| Farbe | Signal | Nr.

Verdrilltes

- = Aderpaar
- — e / e
Schwarz | /SRIT— @) Schwarz
AWG26 Zehnt
Rot - Rot
Rot/Weiss [ /SRI2+ @] Rot/Weiss Ohne Stecker
Grin | EDM— @l Grin
Grin/Weiss | EDM+ | 8 i

‘Abschirmung wird mittels Schelle
am Kabel befestigt.

* Leiterfarbe (Bsp.): Eine Leiter-Farbangabe wie ,Schwarz/Weiss” bezeichnet
weiBe Streifen auf schwarzer Isolierung.



SCO N = c B <Servopress-Spezifikation> Steuerung

Systemkonfiguration

*Erforderlich bei Nutzung |
der Achse mit Bremse

h Feldnetzwerk
DC24V \ ]
S| - .
vgf‘s’%ﬂg; | . DeviceNet
2UVO 1 Enthalten bei Steuerung CC-Link
- ) CC-Link IE
ove o oerung o o o E/A-Flachkabel PROFIBUS-DP
FG® Impulskonverter JM-08 einzusetzen. (Siehe RCS3/2-RALIR Kat. V3 Rickseite) CompoNet
i <Modell: CB-PAC-PI0020> i
N N
Enthalten bei SCON-CGB H Kabellange Standard 2 m PROFINET IO
. ! i
Blindstecker X Enthalten bei Steuerung Achtung
(Siehe 5.7-205) -D D— S.t_eCker m't Gel)ause PEA-Steuerung und Ansteuerung tiber ein
<Modell: DP-5> D fiir Multifunktions- Feldnetzwerk schlieBen sich gegenseitig aus.
Anschluss
U o Not-Aus-Beschaltung
Spannungsversorgung (vom Kunden bereitzustellen)
Enthalten bei Steuerung mit ,‘:l " " Einphasig 115 VAC Nur fiir CGB-Typ erforderlich
Absolut.Spezifikation * Bei Anschluss an die Stromversorgung Einphasig 230 VAC P

Absolutdaten-Pufferbatterie
(Siehe S.7-205)
<Modell: AB-5>

istimmer ein Storfilter einzusetzen.

Empfohlenes Modell: NF2010A-UP (Hersteller:

Dreiphasig 230 VAC = Fiir RCS3 -RA15R/20R ist immer
ein externer Abschaltkreis der

Soshin Electri
oshin Electric) Antriebsquelle erforderlich.

T TT | SCON-CB (Kauflich bei IAl erhdltlich, Einzelheiten auf Anfrage)

Bremswiderstandsmodul

] Option ]

Wird mit der Achse geliefert

Enthalten bei Sicher-

Wird mit der Achse geliefert heitstyp der Steuerung

(STO-/SS1-t-Typ)

(Siehe RCS3/2-RADIR Kat. V3 5.46) C-Software Handprogram- Motorkabel Enkoderkabel .

<Modell: RESU-2/RESUD-2> 5 (SieheRCS3/2-RACIRKat.V3546) &8 miergerit Motor-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel B!mdstecker

<Modell: RESU-35T> [ ]Nur Software (Siehe RCS3/2-RACR Kat. V3 546) Wird bei Angabe der Wird bei Angabe der Kabelldnge (Siehe 5.7-205)
<Modell: RCM-101-MW> <Modell: TB-02-00> Kabelldange in der Achs- in der Achs-Modellspezifikation <Modell: DP-6>
Lieferung mit zugehdrigem | Bitte kontaktieren Sie Mpdel!speziﬁkation n)itgelieifert. )
Anschlusskabel IAl bzgl. der aktuell mitgeliefert. Siehe Riickseite des Katalogs

<Modell: RCM-101-USB> unterstitzen Vel

I

rsionen. Siehe Riickseite des Kata-

logs RCS3/2-RACIR V3
fur Ersatzkabel.

RCS3/2-RACIR V3 fiir Ersatzkabel.

E/A-Kabel fiir
Sicherheitsfunktion
(Siehe S.7-205)

<Modell: CB-SC-5T0030>

Sicher-

Achse der RCS3-Serie | heits-
/\ *Die Verkabelung der Achse schaltkreis

RCS2-RA13R wird unten gezeigt.

Mit einer Bremse

Stromversorgung

der Bremse Modell CB-RCS2-PLLA0O10

000 0

(beim Bremsgehduse enthalt
-

Anschluss an der Riickseite

Bremsgehduse
RCB-110-RA13-0

Modell CB-LD!

CB-LDC-CTLOOO-Y

Enkoderkabel mit Verkabelung der Kraftmesszelle

Modell CB-XEU2-PLLAO10 (EU-Version)

en)

C-CTLOOO

(wird mit Achse geliefert)

S2-RA13R

RC
é (enthalt Kraftmesszelle)
(beim Bremsgehause enthalten) EI]
|

Motorkabel-Modell CB-RCC-MAOICIC] L
EU-Motorkabel-Modell CB-XEU-MACIOIO

- Option fiir RCS2-RA13R: Wenn ,BN” (Achse mit Bremse ohne Bremsgehause) ausgewéhlt wird und als zweite Achse fiir das Bremsgehause verwendet wird,
Verkabel un g Rcsz RA1 3 R missen die Kabel CB-LDC-CTLOOO-JY und CB-RCS2-PLLAO10 separat erworben werden.

Ohne eine Bremse

0000

o

Enkoderkabel mit Verkabelung der Kraftmesszelle

Modell CB-RCS2-PLLACIOIO
Modell CB-XEU2-PLLACICIO (EU-Version)

Modell CB-LDC-CTLOOO
(wird mit Achse geliefert)

RCS2-RA13R
(enthalt Kraftmesszelle)

=

Motorkabel-Modell CB-RCC-MAOICIC]
EU-Motorkabel-Modell CB-XEU-MACIOO

[}—

Verkabelung RCS3-RA15R/20R (mit Bremse)

Der Bremsschaltkreis der Modelle RCS3-RA15R/20R ist jeweils in der Achse eingebaut.

An die Achse ist eine Eingangsspannung von 24 VDC +10% zu legen.

(Wenn die Eingangsspannung zu niedrig ist, kann die Bremse nicht ausgeldst
werden. Zu einer geeigneten Stromversorgung gehort daher, den
Spannungsabfall bei der Verkabelung zu berticksichtigen.)

Sowohl die Achse als auch die Steuerung miissen mit

24 VDC versorgt werden.

Achse

DC24Vv
Spannungs-
versorgung
24V
\/— ove
FG®©

Anschlussbild Steuerung

Das Kabel ist vom Benutzer bereitzustellen. Der Stecker ist enthalten.
*Fur Einzelheiten hierzu siehe Betriebshandbuch.
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SCON-CAL stcucung

Positioniersteuerung fiir Einachs-Roboter / Kartesische Roboter /
RoboCylinder RCS2/RCS3/RCS4

CE [Robis

1 Realisierte Miniaturisierung
Im Vergleich zur SCON-CB ist das Volumenverhaltnis um 34 % reduziert worden. Dies sorgt flir einen geringeren Platzbedarf der Steuerkonsole.

\
= Installationsraum: ca. 53% kleiner
Installationsbreite: ca. 43% schmaler
: g
Installation von 3 SCON-CBs 5
_ &
£
<
£ [}
£ 2
o«
©
E =
Installation von 3 SCON-CALs [+ Bremswider o CONTCAL
49mm Der Abstand zwischen SCON-CAL
SCON-CAL SCON-CB und Bremswiderstandsmodul
konnte von den erforderlichen
30 mm bisheriger Steuerungen
. 10 duziert werden.
34% kleineres Volumen aut 1 mm reduziert werden

2 Leichtere Wartungskontrolle WRG

B Wenn die Absolut-Batterie-Spannung oder Liifter-Drehzahl abfallt, macht die LED ,WRG (Warning)” auf die
Situation aufmerksam. Mit dieser Funktion wird visuell Uber den nétigen Ersatzteiltausch informiert.
(Auch via Warnsignal-Ausgabe der Steuerung moglich.)
M Die Steuerung erfasst und speichert alle Verfahrbewegungen und berechnet den Gesamtverfahrweg, den O
die Achse zurlickgelegt hat. Ein Signal wird an ein externes Gerat gesendet, wenn ein vorgegebener Zahlwert
Uberschritten worden ist. Diese Funktion meldet einen Schmierungsbedarf oder ein periodisches Wartungsintervall.
Zur besseren Analyse von Stérungsursachen werden vergangene Fehlermeldungen angezeigt, indem
nun Zeitpunkt und Datum jeder aufgetretenen Fehlermeldung in einer Alarmprotokoll-Maske erscheinen.

3 Funktionsvergleich mit SCON-CB

SCON-CB SCON-CAL
_ Inkremental Inkremental
(DUnterstiitzte Enkoder Batte”elos,&%?gﬂ?t{nkOder Batterielos-Absolut-Enkoder
AB/Z(UVW)-Parallel-Enkoder Absolut
@Pulstreiber-Steuerung O -
(3 Servo-Uberwachungsfunktion O -
. VAN
@ Offboard-Tuning O Keine Analyse mit Servo-Uberwachung
N . VANIE
(®Vibrationsschutzfunktion O Keine Analyse mit Servo-Uberwachung

(Hinweis) Je nach Achse kdnnen einige Modelle nicht mit der SCON-CAL verbunden werden. Weitere Einzelheiten hierzu siehe S.7-219.

<<Erklarung der Funktionen>>

(® Servo-Uberwachungsfunktion: Die aktuelle Geschwindigkeit, Position etc. kann gepriift werden.

(® Offboard-Tuning: Auf die Zuladung abgestimmte optimale Betriebseinstellung des Servoantriebs.

(® Vibrationsschutzfunktion: Ausgehende Erschiitterungen (Vibrationen) des auf dem Schlitten montierten Werkstiicks werden abgehalten.
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SCON-CAL seuens
e

Typ SCON-CAL /CGAL
AuBlenansicht
E/A-Typ Standard-Typ Feldnetzwerk-Typ (Option) *1
EIA-Speziﬁkation PEA-Spezifikation DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP | CompoNet EtherCAT | EtherNet/IP PROFINET 10
E/A-Code NP/PN DV CcC PR CN - EC EP PRT
Verwendbarer Enkodertyp Batﬁﬁﬁ?;?nséﬁ?sf ot Absolut Batterielos-Absolut / Inkremental / Absolut
SCON-CAL/CGAL o o o o o o - o o o

*1 Bei Auswahl der Feldnetzwerk-Spezifikation stehen keine PEAs zur Verfiigung.
* Dieses Produkt unterstiitzt keinen Pulstreiber-Typ.

SCON-[ [ I - - -

Serie Typ Motor-Typ Enkoder-Typ  Option E/A-Typ E/A-Kabelldinge  Spannungs- Montage-
versorgung vorgabe

Standard-Typ

Ohne Kabel Einphasig 115 VAC

Global-Typ (gemaf
Sicherheitskategorie)

Ohne Option Einphasig 230 VAC

* Die auswahlbare Span-
nungsversorgung ist auf der
Achs-Modellreihen-Seite
nachzuprifen.

Boost-Funktion

*Bei Auswahl der Feldnetzwerk-
Spezifikation wird ,0" (ohne Kabel)
fiir die E/A-Kabelldnge gesetzt.

Batterielos-Absolut/
Inkremental

- [
» EX

<ol 30 W

Befestigungs-
gewinde

PEA-Spezifikation (NPN)
Absolut

Hutschienen-
montage

PEA-Spezifikation (PNP)

<=8 30 W DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

(Beispiel: , 12" fir 12 W-Servomotor)

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der
Steuerung dem des Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen,
bei denen dieser Modellcode fiir Steuerung und Achse nicht tbereinstimmt.
Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen
die Modellcode-Wahl zu Gberpriifen ist.

<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation>
@ ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspezifikation

Fir Anschluss von allen 30 W-Achsen auBer RS
@ ,30R” bei Motortyp der Steuerungsspezifikation

Fir Anschluss der Rotationsachse RS

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation

CompoNet Netzwerk-Spezifikation

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

PROFINET IO Netzwerk-Spezifikation

SCON-CAL 7- 21 8



SCON'CAL Steuerung

SPS Feldnetzwerk
—
L f
DeviceNet
CC-Link
PROFIBUS-DP
Steuerungszubehér CompoNet
EtherCAT
E/A-Flachkabel oot 1p
(Siehe SCON-CAL Kat. Riickseite) ere
PROFINET 10
<Modell: CB-PAC-P10020>
Kabellange
Standard 2 m Achtung

PEA-Steuerung und Ansteuerung tber ein
Feldnetzwerk schlieBen sich gegenseitig aus.

Spannungsversorgung

Einphasig 115 VAC
- - * Bei Anschluss an die Stromversorgung
Enthalten bei Steuerung mit istimmer ein Storfilter einzusetzen.
Absolut-Spezifikation

Einphasig 230 VAC
Empfohlenes Modell: NF2010A-UP (Hersteller: Soshin Electric)

Absolutdaten- (Kauflich bei IAl erhaltlich, Einzelheiten auf Anfrage)

Pufferbatterie

(Siehe 5.7-205) H}— Steuerungszubehor

<Modell: AB-5 ohne Gehause> N

<Modell: AB-5-CS mit Gehiiuse> Blindstecker
(Siehe S.7-205)
<Modell: DP-5>

Bremswider-
standsmodul

(Siehe SCON-CAL Kat.S.12)
<Modell: RESU-2>
<Modell: RESUD-2>

s

Handprogrammiergerat

<Modell: TB-02-C1>

PC'SOftWaI'e Eg * Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl. der aktuell
(Siehe SCON-CAL Kat.S.11) unterstiitzen Versionen.

Nur Software

<Modell: RCM-101-MW>
Lieferung mit zugehdrigem
Anschlusskabel

<Modell: RCM-101-USB>

Motorkabel
(Siehe SCON-CAL Kat. S.13)

Achse der o Enkoder-Kabel
RCS2/RCS3/RCS4-Serie / Einachs-Roboter (Siehe SCON-CAL Kat. 5.13)

(Hinweis) Diese Achsen sind fiir die Verwendung mit SCON-CAL ausgeschlossen

« Achsen mit einer Motorleistung tiber 200 W

- DD(A)-Serie

Inkremental-Ausfiihrungen von folgenden Modellen:

« Modellreihe NS-S + RCS2-SRA7BD, SRGD7BD, SRGS7BD

+ Mini-RoboCylinder: RCS2-RN5N, RP5N, GS5N, GD5N, SD5N, TCASN, TWASN, TFASN

7- 21 9 SCON-CAL



M Sco N Steuerung

MScon

Positioniersteuerung fiir Einachs-Roboter /
Kartesische Roboter / RoboCylinder RCS2/RCS3/RCS4
SCON-Serie, 6-Achs-Typ

Crons

1 Raumsparend, kostenglinstig, benutzerfreundlich

Sechs Steuerungen (SCON-CB) sind in einem Gerdt vereint
und sorgen flir Bauraumeinsparung
und Baukostenreduzierung.

ca. 65 %

schmaler

2 Numerische Angabe der Verfahrbewegung lber Feldnetzwerk
Erheblich kiirzere Ubertragungszeit

MSCON-Steuerungen kénnen direkt verbunden werden mit den pIRIOIETL ®
fihrenden Feldnetzwerk-Systemen PROFIBUS-DP, DeviceNet, Device\'et ..%
CC-Link, PROFINET 10, CompoNet, EtherCAT und Ethernet/IP. BJUJ S

Merkmale der Netzwerk-Spezifikation CompOI ‘etw

e 256 Positionierpunkte flr jede Achse —
e Verfahren der Achse nach numerischer Spezifizierung Ethen''et/IP EtherCAT. ™
von Zielposition und Geschwindigkeit
e Fahigkeit der laufenden Positionsprifung in Echtzeit
e Signifikante Reduzierung der Datenibertragungszeit innerhalb der
Steuerung (nur ca. 1/6 im Vergleich zur herkdmmlichen Steuerung)

3 Offboard-Tuningfunktion zur Kapazitatserhéhung der Achszuladung

Die Offboard-Tuningfunktion senkt bei kleinen Lasten die Beschleunigung/Bremsgeschwindigkeit und erhoht diese bei
groBBen Lasten, um eine auf die Zuladung abgestimmte optimale Betriebseinstellung sicherzustellen. Zusatzlich sind mit
dieser Funktion auch die Servo-Eigenschaften einstellbar.

4 Vibrationsschutzfunktion fiir kiirzere Zykluszeiten

Die Vibrationsschutzfunktion wurde hinzugefiigt, um bei Schlittenbewegung Erschiitterungen (Vibrationen) vom Werkteil
auf dem Schlitten abzuhalten. Die Wartezeit bis zur Vibrationsstabilisierung verkurzt sich, so dass auch die Zykluszeit kiirzer

werden kann.
MSCoN 7 - 23 1



M SCO N Steuerung

Typ MSCON-C
AuBenansicht
DeviceNet CC-Link PROFIBUS CompoNet PROFINET EtherCAT EtherNet/IP
E/ATyP AREREN" —
DevicoNet S CompoNerY> EtherCAT™ | conermetip
E/A-Code DV cc PR CN PRT EC EP
Verwendbarer Enkodertyp Batterielos-Absolut / Inkremental / Absolut
D ; CompoNet IEC61158
Kommutmta'::ons— DeviceNet 2.0 1C1C—I(_j|nk2 ProfiBus-DP spezifisches (IEEES02.3), IEC61158 IEC61158
RICICKO ol (XIS Protokoll IEC61784 Typ 12 (IEEE802.3)
10BASE-T/
c Folgt Folgt Folgt Folgt 100BASE-T
2 Baud-R automatisch |10 M/5M/2.5 M/ | automatisch automatisch automatisch (Automatische
% aud-Rate dem Master- | 625k/156 kbps | dem Master- | dem Master- 100 Mbps dem Master- Erkennung als
N Gerat Gerat Gerat Gerat Einstellung
V?,- empfohlen)
-
q;’ Z?:glggggl Kategorie 5e Kategorie 5e Kategorie 5e
‘E Verwendung | Verwendung VCTE2-Leit ! ) oder hoher oder héher oder hoher
= Kommunikations- des ent- des ent- STP-Kabel Flachkaf)IeTIr (doppelt geschirmtes | (doppelt geschirmtes | (doppelt geschirmtes
2 kabel sprechenden | sprechenden AWG18 (ohne Mantel) Kabel mit Geflecht | Kabel mit Geflecht | Kabel mit Geflecht
Kabels Kabels aus genormter aus genormter aus genormter
Flachkabel Il
N Aluminium-Folie) | Aluminium-Folie) | Aluminium-Folie)
(mit Mantel)
MSTBA2.5/5-G- | MSTBA2.5/5-G- RJ45-
5.08-ABGY AU 5.08 AU 9-poli XW7D-PB4-R RJ45- Steckverbindun RJ45-
Stecker- (von PHOENIX | (von PHOENIX s_plg |ge (Manufactured Steckverbindung @ Stiick: 9 Steckverbindung
AnschluB CONTACT oder | CONTACT oder | llib_ _h by OMRON (1 Stiick pro 1 % Eingan (1 Stiick pro
gleichwertig gleichwertig eckbuchse or equivalent) Steckbuchse) gang, Steckbuchse)
1 x Ausgang)
hergestellt) hergestellt)
Modelle

(Spezifikation der 1. Achse)

(Spezifikation der 2.~6. Achse)

MSCON - C -|

(|

)|

-0 -]

Serie Typ Anzahl Motor- Enkoder- Option Motor- Enkoder- Option E/A- E/A-Kabel- Spannungs-
der Achsen typ typ typ typ Typ lange  versorgung
| | |
Einzel- 12W 60 W Boost-Funktion DeviceNet Netzwerk-Spezifikation 115 VAC
Achs-
Ausfithrung 20w 100 W - CC-Link Netzwerk-Spezifikation 230 VAC
Batterielos-Absolut/

2-Achs- 30w 150 W Inkremental PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation * Die auswahlbare
Ausfiihrung Spannungsversorgung
30w 200w Absolut CompoNet Netzwerk-Spezifikation ist auf der Achs-Modell-

3-Achs-

(Beispiel: , 12" fii

Ausfiihrung
4-Achs-
Ausfiihrung
5-Achs-
Ausfiihrung
6-Achs-
Ausfiihrung

7- 232 MSCON

r 12 W-Servomotor)

*Der Enkodertyp ist fiir jede Achse spezifizierbar.

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode
fiir Steuerung und Achse nicht Gibereinstimmt. Nachfolgend sind die entsprechenden
Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl zu tiberpriifen ist.

<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation>
@ ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspezifikation ... Fiir AnschluB aller 30 W-Achsen auBer RS
@ ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspezifikation ... Fiir Anschluss der Rotationsachse RS

PROFINET 10 Netzwerk-Spezifikation

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

* Die MSCOI

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

[ Kein Kabel

reihen-Seite nachzupriifen.

N gibt es nur mit

Netzwerk-Spezifikation und
benotigt daher keine E/A-Kabel.



M Sco N Steuerung

Systemkonfiguration

PC-Software
(Siehe MSCON Kat. V2 S.9)

Nur Software

<Modell: RCM-

101-MW>

Lieferung mit zugehdrigem
Anschlusskabel

<Modell: RCM-101-USB>

Feldnetzwerk

Handprogrammiergerat
<Modell:

TB-02-00>

(=]
Wird mit der Software geliefert

Kommunikationskabel
<Modell: CB-RCA-SI0050>
(Siehe MSCON Kat. V2 S.9)

Bremswider-
standsmodul
(Siehe MSCON Kat. V2
<Modell: RESU-2>
<Modell: RESUD-2>

Achse der
RCS2/RCS3/RCS4-Serie / Einachs-Roboter / Kartesischer Roboter

Absolutdaten-
Pufferbatterie

DeviceNet
CC-Link
PROFIBUS-DP
CompoNet
EtherCAT
EtherNet/IP

* Zur Anbindung des Feldnetz-
werks wird die PC-Software
benétigt, um mit Hilfe des

D Konf
Y 9

ti Is die K il
zur Steuerung festzulegen.

1

PROFINET IO

Spannungsversorgung/Motor

115 VAC

| —

* Bei Anschluss an die Stromver-
sorgung ist immer ein Storfilter
einzusetzen.

230 VAC
Oben ist eine Spannungsversorgung
auszuwahlen.

Empfohlenes Modell: NBC 10-472 (Hersteller: COSEL)
(Kauflich bei IAl erhéltlich, Einzelheiten auf Anfrage)

DC24v
Spannungs-
Versorgung

24VO
ove
FG®©

Spannungsversorgung/Steuerung
Spannungsversorgung/Bremse

24 VDC werden unterstitzt.

(Siehe MSCON Kat. V2 S.9)
<Modell: AB-5 ohne Gehéuse>
<Modell: AB-5-CS mit Gehduse>

S9) g

Motorkabel
Motor-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabellédnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe MSCON Kat. V2 S.10 fiir Ersatzkabel.

Wird mit der Achse geliefert

,

<

—

Schlitten-/Schubstangen-Typ

Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe MSCON Kat. V2 S.10 fuir Ersatzkabel.

Wird mit der Achse geliefert

Rotations-/Grenzschalteroptions-Typ

Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabellédnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe MSCON Kat. V2 S.11 fuir Ersatzkabel.

Wird mit der Achse geliefert

Hinweis Bitte beachten Sie, dal} folgende Modelle nicht von der MSCON unterstiitzt werden:

« RCS2-RN5N/RP5N/GS5N/GD5N/SD5N/TCASN/TWASN/TFASN/SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD, NS-SXMOI/SZMI
(qilt fur beide letztere NS-Modelle nur mit Inkremental-Enkoder)

- DD(A)-Serie
« Achsen mit Motor tiber 200 W

MscoN 7 - 233
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S SsFEFI1

Ceras

Programmsteuerung fiir Einachs-Roboter / Kartesische Roboter /
RoboCylinder RCS2/RCS3/RCS4

der Achsen Motortyp Enkodertyp Option

Standard-Typ |

1-Achs-Ausfiihrung

2-Achs-Ausfiihrung

Batterielos-Absolut/
Inkremental

Absolut

12 EPAYEN 150
20 200
30D E{AAN 200S
300S

s EX 400
100 NIC[AVE 600
100S RIAYA 750

(Beispiel: , 12" fur 12 W-Servomotor)

Hinweis

B8 30 W

Creep-Sensor

Boost-Funktion
Referenzpunktsensor

(Grenzschalter-kompatibel)

Master-Achse

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung
dem des Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen
dieser Modellcode fiir Steuerung und Achse nicht tibereinstimmt.
Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen die

Modellcode-Wahl zu tiberprifen ist.

<,30D" und ,30R” bei Motortyp der Achsspezifikation>
® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir alle 30 W-Achsen auf3er RS
® ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir Rotationsachse RS

7- 243 SSEL

Motortyp  Enkodertyp Option

Batterielos-Absolut/
Inkremental

Absolut

38 Bremse

(@ Creep-Sensor

2l Boost-Funktion

L Referenzpunktsensor
(Grenzschalter-kompatibel)

SN Slave-Achse

12 150
20 BNl 200

30D ElAAN 200S
300S

s EX 400
100 NIC[AVE 600
100S RIOAYA 750

(Beispiel: , 12" fiir 12 W-Servomotor)

E(18 30 W

Typen
Mit der Programmsteuerung kdnnen 230 V-Servomotor-Achsen betrieben werden. Die Steuerung vereint mehrere Funktionen.
Typ cs
Betriebsart Programm-Modus ‘ Positionier-Modus
AuBenansicht
Sowohl die Achsen als auch die Kommunikation mit der Peripherie . . . . .
Beschreibung kdnnen von einer Steuerung betrieben werden. Bei zwei angeschlossenen iz 20'0.?0 P?:'tlog.?n dfiné zrogrlalmmlirl‘)ar. Sch;bbetrleb U
Achsen sind Kreisinterpolation, Bahnsteuerung und Synchronisation moglich. ST L EEn @ el (R BER e,
Anzahl der Positionen 20.000
Motortyp-Leistung 20~150 W 200 W 300~400 W 600 W 750 W
1-Achs- Batterielos-Absolut/Inkremental @) @) ©) ©) O
Ausfiihrung Absolut ¢} o o o o
2-Achs- Batterielos-Absolut/Inkremental O (e} e} e} o
Ausfithrung Absolut o o o o o
Modelle
* Bei einer Achse braucht das mit ,(Achse 2)” gekennzeichnete Feld nicht spezifiziert zu werden.
Serie Typ Anzahl (Spezifikation der 1. Achse) (Spezifikation der 2. Achse) E/A-Typ E/A-Kabellinge Spannungs-

versorgung

Einphasig 115 VAC

Einphasig 230 VAC

* Die Spannungsversorgung
muB mit der der gewahlten
Achse libereinstimmen.

Kein Kabel

*Bei Auswahl der Feldnetz-
werk-Spez. wird ,0" fir die
E/A-Kabelldnge gesetzt.

PEA (NPN)

PEA (PNP)

DeviceNet

CC-Link

PROFIBUS-DP

EtherNet/IP
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Systemkonfiguration

SPS
Handprogrammiergerat
(Siehe S.7-251)
<Modell: TB-02-C0> Feldnetzwerk
L !
: t F tee't”e”’”g
(S/ieh-e Sa7c_2522): € 2m Bremswiderstandsmodul Panel
e e o s PIO020s (Siehe 5.7-251) (Siehe 5.7-251)
g!':dge;;‘;)' odel <Modell: RESU-2/RESUD-2> <Modell: PU-1>
i iene S./- 5 .
<Modell: DP-4S> = 1 Erforderliche Anzahl an
PC-Software 5m e Bremswiderstandsmodulen
; Geliefert mit 1A-101-X-USBS [LTT]
(Slehe 5'7-251) ( ) ‘ Horizontal ‘ Vertikal ! e |
<Modell: I1A-101-X-MW-JS> 0 ~200W ~200 W
(mit RS232-Kabel + Adap- 1 ~800 W ~600 W et
terkabel) g
5m 2 ~s00W
<M°de". IA101 -X-QSBS> Ada pterkabel *Je nach den Betriebsbedingungen werden
(mit USB-Kabel + Blind- (Siehe 5.7-252) AL} eitere A mgungen wercer
iene >./- . .
stecken) Modell: CB-SEL-SJS0025 Kabel fiir Bremswiderstandsmodul
' 1m | <Modell: CB-SC-REU010>
Enthalten bei Bremswiderstandsmodul
3m
—
[ Option A Spannungsversorgung
Stiitzbatterie des Systemspeichers e — Einphasig 115 VAC
(Siehe 5.7-251) Einphasig 230 VAC

<Modell: AB-5-CS mit Gehause>
<Modell: AB-5 ohne Gehduse (nur Batterie)>

*1

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

(Siehe S.7-251)
<Modell: AB-5>

RoboCylinder der Baureihen RCS2/RCS3/RCS4 /
Einachs-Roboter / Kartesischer Roboter

Absolutdaten-Pufferbatterie

Enthalten bei Steuerung
mit Absolut-Spezifikation

* Bei Anschluss an die Stromversorgung
istimmer ein Storfilter einzusetzen.

Empfohlenes Modell: NF2010A-UP (Hersteller: Soshin Electric)
(Kauflich bei IAl erhaltlich, Einzelheiten auf Anfrage)

(0]

Wird mit der Achse geliefert
Motorkabel
Motor-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabellénge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S.7-252 fiir Ersatzkabel.

0
0

Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S.7-252 fiir Ersatzkabel.
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Handprogrammiergerit
I Merkmal Handprogrammiergerit zur Eingabe von Positionen, Testabldufen, Uberwachung und viele Funktionen mehr.
1 Modell TB-02-[1 1 Speziﬁkation
. Nennspannung 24VDC
1 Konfiguration -
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)
Umgebungstemperatur 0~40°C
Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
Schutzart P20
Gewicht 470 g (nur Gehduse TB-02)
| M p—00
PC-Software (nur Windows)
I Merkmal Softwareprogramm fiir Inbetriebnahme zur Eingabe von Programmen/Positionen, | Kompatibel mit Windows-Versionen: 7/8/8.1/10 |

Testabliufen, Uberwachung und viele Funktionen mehr. Die Funktionen der Fehlersuche
sind erweitert worden, um die Inbetriebnahmezeit zu verringern.

1 Modell IA-101-X—MW-JS (mit RS232C-Kabel + Stecker-Adapterkabel)

1 Konfiguration Hinweis

Das Adapterkabel CB-SEL-SJS002 ist nicht
fiir die SSEL-C (alte Steuerung) verwendbar.

‘; ! : 5m 02m

« —» —1 —»
RS232C-Kabel Adapterkabel
PC-Software CB-ST-E1MW050-EB CB-SEL-5J5002

1 Modell IA-101-X—-USBS (mit USB-Kabel)

1 Konfiguration

Bindstecker

S - 3m - Hinweis ——— Hinweis
%i — + ] > Der Blindstecker DP-4S ist nicht fiir die | | Ab Software-Version 7.0.0.0 oder héher kann
ESa——0 USB-Kabel SSEL-C (alte Steuerung) verwendbar. die SSEL-Steuerung betrieben werden.
PC-Software CB-SEL-USB030
Bremswiderstandsmodul
I Merkmal  Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors 1 Bendtigte Anzahl an CAD-Zeichnungensind i @ ;/VVSD
erzeugten Riickstrom in Warme um. Nach Priifung der Gesamtleistung Bremswiderstinden avinteliventaciua oyl L
aBIIer ein;gsetzen(jcien %chlseg §ind bﬁi Bedarf ein oder mehrere 1 AuBenabmessungen
remswiderstandsmodule beizustellen. o ~200W ~200W <RESU-2> s <RESUD-2>
1 Modell RESU-2 (Standard-Spezifikation) 1 | ~soow | ~e0ow 95 = 83
RESUD-2 (Hutschienenmontage-Spezikation) 2 ~800 W
. * Je nach den Betriebsbedingungen werden z
1 Spe1|ﬁ- Modell RESU-2 | RESUD-2 weitere Bremswiderstandsmodule benétigt. S H
kation Ggwmht der Haupteln.hellt ca. 0.4 kg * Bei zwei erforderlichen Brems- %
Eingebauter Regenerativwiderstand : 23§ Q 80 W widerstandsmodulen ist je ein 2
Montagemethode Befestlgungsgewmde| Hutschienenmontage RESU-2 und RESU-1 einzusetzen. S
Anschlusskabel Steuerung CB-SC-REUQ10 (Siehe Seite 7-287)
_ Absolutdaten-Pufferbatterie Systemspeicher-Stiitzbatterie
1 Display zur Lokalisierung der von der Steuerung 1 Die Batterie versorgt den Speicher der Absolutdaten, 1 Wenn Programm des Kunden globale Marker benutzt,
Merkmal ausgegebenen Fehler und Anzeige der momentan Merkmal wenn die Achse in Betrieb ist. Diese wird auch als Merkmal bleiben durch diese Stiitzbatterie die Daten nach
laufenden Programm-Nummer. Stutzbatterie fur den Systemdatenspeicher eingesetzt Abschalten der Stromversorgung erhalten.

" (Backup-Funktion).
1 Modell PU-1 (Kabellinge 3 m) . .
¢ 5 1 Modell AB-5 1 Modell AB-5-CS (mit Gehause)

®3.2 A7 .
AB-5 (nur Batterie)

114
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__optonen
Blindstecker USB-Kabel Adapter-Kabel

1 Merkmal Dieses Kabel wird zum Anschluss der Steuerung tiber I Merkmal Dieses Stecker-Adapterkabel wird zum Anschluss eines
einen USB-Port an einen PC benétigt. 25-poligen D-sub-Steckers des Handprogrammiergerats
Wenn die Steuerung keinen USB-Port (z.B. XSEL) besitzt, oder der PC-Software an den HPG-Steckeranschluss
wird ein R$232C-Kabel mit einem USB-Kabel tiber (schmal) der Steuerung SSEL verwendet.
einen USB-Konverter verbunden und das USB-Kabel

1 Merkmal Wenn die Steuerung SSEL iiber ein USB-Kabel mit
einem PC verbunden ist, wird dieser Stecker am
Steckeranschluss des Handprogrammiergerats zum
Uberbriicken der Freigabe installiert.

(Der Stecker wird mit der PC-Software

1A-101-X-USBS geliefert.) an den USB-Port des PCs angeschlossen. 1 Modell CB-SEL-SJS002 (Kabellinge 0.2 m)
(Siehe PC-Software IA-101-X-USBMW.)
1Modell DP-4S 1 Modell CB-SEL-USBO030 (Kabellinge 3 m) * Nicht far
SSEL-C
verwendbar.
* Nicht fiir SSEL-C
verwendbar.

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

B Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Produkt-/Bau-/Modellreihe Motorkabel Enkoderkabel

(EU-) Motor-Roboterkabel

(EVU-) Enkoder-Roboterkabel

RCS2(CR/W) Modelle auBer unter _ ~ _ _
@ RCS3(CR) @ ~ @ genannt CB-RCS2-PACIOIO CB-X(EV)3-PACIOIOT
@ RT CB-RCS2-PLACIOIO CB-X(EV)2-PLAOIOO
RAT3R . ]
® (ohne Kraftmesszelle/ CB-RCC-MACIEID CB-RCCMALIILI-RB CB-RCS2-PLACIOIO CB-X(EVU)2-PLACDOO
* - | -
RCS2 ohne Bremse) *2 CB-XEU-MADIOII
(EU-Version)
RA13R CB-RCS2-PLAOIOO CB-X(EVU)2-PLACOOO
@ (ohne Kraftmesszelle/ * Zwischen Steuerung und Bremse * Zwischen Steuerung und Bremse
mit Bremse) *2 CB-RCS2-PLAOOO CB-X(EU)2-PLAOIOO
® RCS4(CR) - CB-X(EV)1-PAOOO
neG - -X- - B-X(EU)3-PA
® Oh S CB-X-MAOOO CB-X(EV) ooo
T NS CB-XEU-MAOOO
@ Mit GS - (EU-Version) - CB-X(EV)2-PLAOOO
_ _ _ _ _ _
® - - _ -
- - _ _
IS(P)WA S/M/L - CB-XEU-MA - CB-X1-PAl -WC
@) (P) m[m|m] oog
CB-X(EU)1-PACIOO
® Modellreihen auBer _ _ (bis 2u 20 m) 1
den unter ® ~ (D genannt CBXMADOD CB-X(EU)1-PAOOIO-AWG24
N (ab21m)
CB-XEU-MADIOO CB-X(EV)1-PLACOO
® g Mod%rei%n aufler (EU-Version) (bis zu 20 m) *1
en unter M ~ () genannt mit - -
GS (Grenzschalter-Spezifikation) CB-X(EU)1-PLAOOO-AWG24
(ab 21 m)

*1 Fir Modellreihen ohne Batterielos-Absolut-Spezifikation sind bei Kabellangen ab 20 m ebenfalls CB-X(EU)1-PAO0CIC/CB-X(EU)1-PLACCIO zu bestellen.  *2 Bzgl. Kabeln fiir das Modell RCS2-RA13R mit Kraftmesszelle kontaktieren Sie IAI.

PEA-Flachkabel

Steuerungstyp
SSEL-CS

CB-Ds-PIOOOO

* 000 spezifiziert die Kabelléange (L).
Léngen bis zu 10 m sind méglich. Beispiel: 080 =8 m

2m chnitt| Nr. | Farbe |Q
1A |Braun-1 9B | Grau-2
1B | Rot-1 10A | Weiss-2
2A |Orange-1 10B |Schwarz-2
2B | Gelb-1 11A | Braun-3
3A | Griin-1 11B| Rot-3
3B | Blau-1 12A |Orange-3|
Ofne stecker o Tviolert] Foch [36] Galos | Fsch-
48 | Grau1 | 2 [F3a] Gran3 | P2nd
kabel kabel
S5A | Weiss-1 (pressge- 13B| Blau-3 (pressge-
\ 5B _|Schwarz-1|schweiRt)|_14A | Violett-3 | schweiRt)
Flachbandkabel AWG28 (34 Adern) 6A | Braun-2 148 | Grau3
6B | Rot-2 15A | Weiss-3
7A _|Orange-2| 15B |Schwarz-3
7B | Gelb-2 16A | Braun-4
8A | Griin-2 168 | Rot-4
8B | Blau-2 17A [Orange-4
9A | Violett-2 17B| Gelb-4
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MSErL

Programmsteuerung fiir Scara-Roboter IXP /
RoboCylinder RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2 /
Handgelenk-Einheit WU

s

Ansteuerung von bis zu 4 RoboCylinder-Schrittmotorachsen

In der Vergangenheit konnten mit einer Programmsteuerung maximal zwei Achsen mit Schrittmotor gesteuert werden. Bei Einsatz der MSEL ist
die Ansteuerung von bis zu vier Achsen erlaubt. Ebenfalls steht ein Interpolationsbetrieb zur Verfligung, was die Nutzungsmdéglichkeiten erhéht.

Kombinationsbeispiele

3-Achs-Kartesisch (Schrittmotor) RCP6 IXP (3-Achs-Spezifikation) RCP2

+ +

[ Erhaltlich fiir Anschlu von max. 4 Achsen |

Mogliche RoboCylinder-Anbindung von RCP6, RCP5 und RCP4

Mittels PowerCon-Anwendung ist nun ein Interpolationsbetrieb der RoboCylinder-Baureihen
RCP6, RCP5 und RCP4 mit Hochleistungstreiber durchfiihrbar, was mit der bisherigen
Programmsteuerung PSEL nicht mdglich war.

Kabel- und Kostenreduzierung

In der Vergangenheit wurden zur Ansteuerung von 4 Achsen zwei 2-Achs-Steuerungen (PSEL) und eine 24 V-Spannungsversorgung benétigt.
Aufgrund der eingebauten Stromversorgung kann eine MSEL nun bis zu 4 Achsen steuern.

Bei 4-Achs-Ansteuerung

| 2 PSEL-Einheiten + 24 V-Spannungsversorgung | 1 MSEL-Einheit

Kabelreduzierung

Eingebaute Stromversorgung
verwendbar fiir 100~230 VAC

6| Hleo

159
195

EEEEEEE

Kostenreduzierung .
Um ca. 36 % gesenkt @?‘

&l
@

(@]

2105 130

Ausgeriistet mit E/A-Erweiterungseinschub

Neben den Standard-E/As (EIN: 16 Kontakte, AUS: 16 Kontakte) ist ein E/A-Erweiterungseinschub erhaltlich.
Beim E/A-Erweiterungseinschub sind PEA- (EIN/AUS: je 16 Kontakte) oder verschiedene Feldnetzwerk-Typen auswahlbar.
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ype

Diese Programmsteuerung ist fiir den Achsbetrieb der Baureihen RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2 geeignet. Eine Geréte-Einheit ermdglicht mehrere Steuerungsarten.

Typ PC PG
Ausfithrung Standard-Typ Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie
AuBenansicht
Max. Anzahl ansteuerbarer Achsen 4
Anzahl der Positionen 30.000
Spannungsversorgung Einphasig 100 bis 230 VAC
Sicherheitsstandard B Gemal Sicherheitskategorien B bis 3

1-Achs-Ausfiihrung O
Batterielos-Absolut 2-Achs-Ausfiihrung o)
Inkremental 3-Achs-Ausfiihrung O
4-Achs-Ausfiithrung O
1-Achs-Ausfiihrung O
. 2-Achs-Ausfiihrung ®)
Einfach-Absolut 3-Achs-Ausfiihrung O
4-Achs-Ausfithrung ©)

*1: Die Einhaltung der Sicherheitskategorie bedingt kundenseitig die Installation eines externen Sicherheitsschaltkreises an die Steuerung.

Modelle

MSEL —|

—a-| |- |

Serie Typ Anzahl L (Spez. der 1. Achse) — L (Spez. der 2.~ 4. Achse) — Standard-
der Achsen . . E/A-Typ
Motor-Typ Enkoder-Typ Option Motor-Typ Enkoder-Typ Option
Standard-Typ
Global-Typ (gemé Sicherheitskategorie) NPN

B Bremse

1-Achs-
2-Achs-
Ausfiithrung
3-Achs- Batterielos-Absolut-Spezifikation
Ausfiihrung Inkremental-Spezifikation
4-Achs-
Ausfithrung Einfach-Absolut-Spezifikation
* Der Einfach-Absolut-Enkodertyp kann nicht
zusammen mit dem Batterielos-Absolut- oder
gewihit werden.

Ein Einfach-Absolut-Betrieb gilt fiir alle Achsen.

2000
200
280
2800
350
420
420
5600
Far Wu-S

Fir WU-M

(Beispiel: ,20P" fiir 200-Schrittmotor)

*WUS und WUM belegen 2 Achsen.
Enkoder-Typ und Optionen miissen
nicht spezifiziert werden.

(Beispiel: ,20P" fiir 200-Schrittmotor)

*WUS und WUM belegen 2 Achsen.
Enkoder-Typ und Optionen miissen
nicht spezifiziert werden.

Grundsatzlich ist die Modellziffer fiir den Motortyp gleich der des Motortyps der angeschlossenen Achse.

Dennoch kann es dass die yp

iffer bei einigen

1. Zur Vorsicht bei der Auswahl sind unten die einsetzbaren Modelle aufgefiihrt.

<Passende Achsen fiir 285P>
@ Motortyp ,285P*
... RCP2-RA3C

2. An eine MSEL kann nur eine WU-Einheit angeschlossen werden.

und Achsen nicht tibereinstimmen.

Batterielos-Absolut-Spezifikation
Inkremental-Spezifikation

E/A-Erwei-
terung

Einfach-Absolut-Spezifikation

* Der Einfach-Absolut-Enkodertyp kann nicht
zusammen mit dem Batterielos-Absolut- oder
Inkremental-Enkodertyp gewahlt werden.

Ein Einfach-Absolut-Betrieb gilt fiir alle Achsen.

Nicht belegt

PEA Erweiterungskarte
(NPN)
PEA Erweiterungskarte
(PNP)

Ohne Kabel

E/A-Kabel- Spannungs- Einfach-
lange

Montage-
versorgung Absolut- vorgabe

Einheit

4 100~230 VAC

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

Mit Absolut-Batterie-Einheit

Ohne Absolut-Batterie-Einheit

Batterielos-Absolut- oder
Inkremental-Spezifikation

* Fir den einfachen Absolut-Enkodertyp ,SA* st immer
ABB/ ABBN auszuwahlen.

DeviceNet Netzwerkkarte

2 m (Standard)

DeviceNet Netzwerkkarte
(mit 2-Weg-Steckeranschluss)

CC-Link Netzwerkkarte

CC-Link Netzwerkkarte
(mit 2-Weg-Steckeranschluss)

PROFIBUS-DP Netzwerkkarte
Ethernet/IP Netzwerkkarte
EtherCAT Netzwerkkarte
PROFINET IO Netzwerkkarte
RS232C Schnittstelle

RS485 Schnittstelle

* Bei Wahl von CC2 oder DV2 ist eine Verzweigungsleitung

wegen des 2-fachen Steckeranschlusses méglich.
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| Zum Anschluss von Achsen mit Motortyp 56SP, 60P oder 86P |

Typen

Typ PCF

PGF

Ausfiithrung 56SP/60P/86P-Motor-Standard-Typ

56SP/60P/86P-Motor-Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie

AuBenansicht

Max. Anzahl an barer Achsen

4

Anzahl der Positionen

30.000

Spannungsversorgung

Einphasig 100 bis 230 VAC

Sicherheitsstandard B

\ GemaB Sicherheitskategorien B bis 3 ™

*1: Die Einhaltung der Sicherheitskategorie bedingt kundenseitig die Installation eines externen Sicherheitsschaltkreises an die Steuerung.

Modelle

=L =L Twar

MSEL-|

1 S A S

Serie Typ Anzahl (Spez. der 1. Achse) — (Spez.derZ.Achse)—l I—(Spezder3.und4.Achse)J Standard-  E/A-Erwei- E/A-Kabel- Spannungs- Einfach-Abso- Montage-
der Achsen E/A-Typ terung lange  versorgung  lut-Einheit vorgabe
Motor-Typ Option Motor- Enkoder- Option Motor- Enkoder- Option
565P/60P/86P-Motor- Typ
Standard-Typ
NPN
565P/60P/86P-Motor-
Global-Typ PNP
(gemaB Sicherheitskategorie)

1-Achs-
Ausfiihrung
2-Achs-
Ausfiihrung
3-Achs-
Ausfiihrung
4-Achs-
Ausfiihrung

Batterielos-Absolut-Spezifikation
Inkremental-Spezifikation

Einfach-Absolut-Spezifikation

* Der Einfach-Absolut-Enkodertyp kann nicht gewahit werden
bei Anschluf der Motortyp-Achsen 565P, 60P und 86P.

200
200
2800
280

350

(Beispiel: ,20P* fiir 2000-Schrittmotor) 420

(Beispiel: ,20P" fiir 2000-Schrittmotor)

*WUS und WUM belegen 2 Achsen.
Enkoder-Typ und Optionen miissen
nicht spezifiziert werden.

An eine MSEL kann nur eine WU-Einheit

angeschlossen werden. (Beispiel: ,20P* fiir 200-Schrittmotor)

*WUS und WUM belegen 2 Achsen.
Enkoder-Typ und Optionen miissen
nicht spezifiziert werden.

7- 259 MSEL

Typ Typ Typ
., s

Bremse

Batterielos-Absolut-Spezifikation
Inkremental-Spezifikation

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

Einfach-Absolut-Spezifikation

* Der Einfach-Absolut-Enkodertyp kann nicht
zusammen mit dem Batterielos-Absolut- oder
Inkremental-Enkodertyp gewahlt werden.

Ein Einfach-Absolut-Betrieb gilt fiir alle Achsen.

Mit Absolut-Batterie-Einheit

Nicht belegt Ohne Absolut-Batterie-Einheit
PEA Erweiterungskarte Batterielos-Absolut- oder

(NPN) Inkremental- i ion

PEA Erweiterungskarte *Fr den einfachen Absolut-Enkodertyp ,SA” ist immer
(PNP) ABB/ ABBN auszuwahlen.

DeviceNet Netzwerkkarte

DeviceNet Netzwerkkarte Ohne Kabel

(mit 2-Weg-Steckeranschluss) 2 m (Standard)

CC-Link Netzwerkkarte 3
m
CC-Link Netzwerkkarte

(mit 2-Weg-Steckeranschluss)

PROFIBUS-DP Netzwerkkarte

5m

Ethernet/IP Netzwerkkarte
EtherCAT Netzwerkkarte
PROFINET |0 Netzwerkkarte
RS232C Schnittstelle

RS485 Schnittstelle

*Bei Wahl von CC2 oder DV2 ist eine Verzweigungsleitung
wegen des 2-fachen Steckeranschlusses moglich.



M S E L Steuerung

Systemkonfiguration

Enthalten bei Steuerung
Blindstecker
(Siehe S5.7-266)
<Modell: DP-4S>
(enthalten bei MSE L-PG/PGF
und IA-101-X-USBS)

Handprogrammiergerat
(Siehe S.7-266)
<Modell: TB-02-C0>

* Unterstitzte Versionen
PC/PG: ab Vers. 1.00
PCF/PGF: ab Vers. 1.60

Enthalten bei Steuerung

Adapterkabel
(Siehe S.7-266)

<Modell: CB-SEL-SJS002>
(enthalten bei TB-01-SJ/IA-101-X-W-JS)

PC-Software

(Siehe 5.7-266)

<Modell: 1A-101-X-MW-JS>

(mit RS232C-Kabel und Stecker-Adapterkabel)
<Modell: 1A-101-X-USBS>

(mit USB-Kabel und Blindstecker)

* Unterstiitzte Versionen

PC/PG: ab Vers. 12.00.01.00
PCF/PGF: ab Vers. 13.02.00.00

Not-Aus-Schalter

@%

AC100~230V

Enthalten bei Steuerung

PEA-Flachkabel
(Siehe S.7-267)

<Modell: CB-PAC-PIO020>
Standardldnge: 2 m

Freigabe-Schalter

SPS

Schutzerdung @

Wird mit der Achse geliefert
Verbindungskabel

<Modell: CB-MSEL-AB005>
(enthalten bei MSEL-ABB)

(Siehe S.7-266)
<Modell: MSEL-ABB>

(Siehe S.7-266)
<Modell: AB-7>

<AnschlieBbare Achsen>

|
|
Schaltschiitz

Absolutdaten-Pufferbatterie-Box

Ersatz-Pufferbatterie

PEA-Erweiterung/Feldnetzwerke

Enthalten bei PEA-Erweiterung

PEA-Flachkabel
(Siehe S.7-267)

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2 m

T Devicei'et

CC'Ll'nk Ethen\'et/IP EtherCAT.

*Wenn die Steuerung
mit Einfach-Absolut-

Einheit ausgewahlt
wurde, ist die Puffer-
batterie-Box enthalten.

*Verdrahtung von Not-Aus-Schalter, Freigabe-Schalter,

<Modell: CB-PSEP-MPACICICT>
Standardldngen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der
RCP2-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S5.145/146)

Fiir PC/PG <Modell: CB-RPSEP-MPACIOICT>
Fiir PCF/PGF <Modell: CB-CFA-MPACIOI>/
<Modell: CB-CFA-MPACIOCI-RB>
Standardldngen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Di

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.145)

<Modell: CB-APSEP-MPALIOICI>
Standardldngen:1m/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Kleine RCP2-
Rotationsachsen

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(SeheRCPGKatS146)DT D D D D

Schaltschiitz etc. je nach Bedarf. Auch ist ein Betrieb
moglich mit der Werkseinstellung (Kurzschlussbriicke).

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.145)

Fiir PC/PG <Modell: CB-CA-MPACJOO>/<Modell: CB-CA-MPACJOCI-RB>
Fiir PCF/PGF <Modell: CB-CFA2-MPACIOIO>/<Modell: CB-CFA2-MPACICICI-RB
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel

Standardldngen:1m/3m/5m
Achsen der
RCP4-Baureihe
(Siehe RCP6 Kat. S.144)

Wird mit der Achse geliefert
Fur PC/PG <Model: CB-CAN-MPACIOI>/<Modell: CB-CAN-MPACICICI-RB>

Fuir PCF/PGF <Modell: CB-CFA3-MPAOCIO>/<Modell: CB-CFA3-MPACICICI-RB>
Standardléngen: 1m/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.144)

Fiir PC/PG<Modell: CB-CAN-MPACICI>/

Fiir PCF/PGF<Modell: CB-CFA3-MPACICICI>/

Standardlangen: Tm/3m/5m

Achsen der
RCP5-Baureihe

<Modell: CB-CAN-MPACICICI-RB>

<Modell: CB-CFA3-MPALICICI-RB>

Wird mit der Achse geliefert Achsen de_r
Achsen der Di RCP6-Baureihe/
RCP3-Baureihe WU-Serie
Achskabel Kabel MSEL-Steuerung
B- B-
g der + Einheit hat die 50 zu erfolgen, dass die gezeigten Symbole auf ,Achskabel”, ,Kabel” und ,Steuerung” Hand- . MPG2 . D MPG1
sich miteinander decken. Das Schaubild rechts zeigt ein Beispiel fiir die Verkabelung einer Handgelenk-Einheit als 2. und 3. Achse mit der MSEL-Steuerung. gelenk- T T I mPG2
Einheit achse 1) [ Fachse MPG3 | [ mpPG3
I MPG4
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| Fiir IXP-Serie (PowerCon-SCARA-Roboter) |

Typen

Bezeichnung PowerCon-SCARA-Steuerung
AuBenansicht
Typ PCX3 PGX3 PCX4 PGX4
Ausfiihrung 3-Achs-Standard-Typ 3-Achs-Global-Typ gemas Sicher 4-Achs-Standard-Typ 4-Achs-Global-Typ gemas Sicher-
~ . P IXP 3-Achs-Spezifikation + Zusatzachse (Greifer-Spezifikation inbegriffen)
Ansteuerbare Achsen IXP 3-Achs-Spezifikation IXP 4-Achs-Spezifikation (mit Rotationsachse)
Standard-E/As NPN, PNP (16 EIN / 16 AUS)
Anzahl der Positionen 30.000
Spannungsversorgung Einphasig 100 bis 230 VAC
Modelle

SCARA-Spez. _I I_ Spez. der Zusatzachse _I * Eine Zusatzachse kann nur gewéhlt werden bei einem 4-Achs-Steuerungstyp

und einem SCARA-Roboter mit 3-Achs-Spezifikation (ohne Greifer).
wse [ war - Jwai| -

Sl

Steuerungstyp SCARA-  Enkoder- Option Motor-  Enkoder-  Option Standard- E/A-Erwei- E/A-Kabel- Spannungs- Montage-
Typ Typ Typ Typ E/A-Typ terung lange versorgung  vorgabe

4 100~230 VAC

Standard-3-Achs-Ausfiihrung

Global-3-Achs-Ausfiihrung
(gemaB Sicherheitskategorie)

* st nur fiir eine Armlange
von 550 oder 650 wéhlbar.
Diese Option sollte fir ein
Werkstiickgewicht ab 4 kg
sichergestellt sein.

Standard-4-Achs-Ausfiihrung 200

Global-4-Achs-Ausfiihrung
(gemaB Sicherheitskategorie)

200 Befestigungsgewinde

2800 Nicht belegt

Hutschienenmontage

3N1808 IXP-3N1808 PEA Erweiterungskarte (NPN)

4N1808 IXP-4N1808
3N2508 IXP-3N2508
4N2508 IXP-4N2508
3N2508GM IXP-3N2508GM
303515 IXP-3003515
4003515 IXP-4003515

(Beispiel: ,20P" fiir 200-Schrittmotor)
3N3515GM IXP-3N3515GM

3N3510GL IXP-3N3510GL

Grundsétzlich ist die Modellziffer fiir den Motortyp

2801

350 PEA Erweiterungskarte (PNP)

20 DeviceNet Netzwerkkarte

DeviceNet Netzwerkkarte

420 (mit 2-Weg-Steckeranschluss)

Ohne Kabel

560 CC-Link Netzwerkkarte 2 m (Standard)

CC-Link Netzwerkkarte
(mit 2-Weg-Steckeranschluss)

304515 1XP-3014515 gleich der des Motortyps der angeschlossenen Achse. PROFIBUS-DP Netzwerkkarte
4004515 \XP-401451 Dennoch kann es vorkommen, dass die Motortypen-

515 Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht Ethernet/IP Netzwerkkarte
3N4515GM IXP-3N4515GM libereinstimmen.

Zur Vorsicht bei der Auswah! sind unten die einsetz-
3N4510GL IXP-3N4510GL baren Modelle aufgefiihrt.

i
405520 IXP-4005520

3N5515GL IXP-3N5515GL
3N5515GW IXP-3N5515GW
306520 IXP-3006520
4016520 IXP-4006520
3N6515GL IXP-3N6515GL
3N6515GW IXP-3N6515GW

*,0 steht fiir folgende Buchstaben-Spezifikation:

N: Standard-Ausfiihrung

C: Reinraum-Ausfihrung
- Staub/spri

EtherCAT Netzwerkkarte

PROFINET IO Netzwerkkarte

RS232C Schnittstelle

RS485 Schnittstelle

- *Bei Wahl von CC2 oder DV2 ist eine Verzweigungsleitung
Ohne Option wegen des 2-fachen Steckeranschlusses moglich.

Bremse
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Systemkonfiguration

Enthalten bei Steuerung

Wird mit SCARA-Roboter geliefert
Integriertes Motor/
Enkoder-Kabel
(Siehe S.7-267)

<Modell: CB-CAN-MPACIOIO>
Standardlangen: Tm/3m/5m
* Der SCARA-Roboter kann
nur an den PCX/PGX-Typ

Blindstecker
(Siehe S.7-266)

<Modell: DP-4S>

(enthalten bei MSEL-PGX

und IA-101-X-USBS)

angeschlossen werden.

@%

AC100~230V

Schutzerdung @

]
|

Handprogrammiergerat
(Siehe S.7-266)
<Modell: TB-02-00>

* Unterstitzte Versionen
PC/PG: ab Vers. 1.00
PCX/PGX: ab Vers. 1.02

Enthalten bei Steuerung

Adapterkabel
(Siehe S.7-266)

<Modell: CB-SEL-5JS002>
(enthalten bei TB-01-SJ/IA-101-X-W-JS)

PC-Software

(Siehe S.7-266)

<Modell: 1A-101-X-MW-JS>

(mit RS232C-Kabel und Stecker-Adapterkabel)
<Modell: 1A-101-X-USBS>

(mit USB-Kabel und Blindstecker)

* Unterstiitzte Versionen
PCX/PGX: ab Vers. 11.00.00.00

o

Enthalten bei Steuerung

PEA-Flachkabel
(Siehe S.7-267)

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlédnge: 2 m

Frei

Not-Aus-Schalter

igabe-Schalter

SPS

Schaltschiitz

PEA-Erweiterung/Feldnetzwerke

Enthalten bei PEA-Erweiterung

PEA-Flachkabel
(Siehe S.7-267)

<Modell: C
Standardla

<AnschlieBbare Achsen>

*Sind neben einem IXP-SCARA-Roboter mit 3-Achs-Spez. an die MSEL-PCX/PGX anschlief3bar.

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. 5.146)

<Modell: CB-PSEP-MPALCICICI>
Standardldngen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der RCP2-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. 5.146)

<Modell: CB-RPSEP-MPACICICT>
Standardléngen:1Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Kleine RCP2-Rotationsachsen

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. 5.145)

<Modell: CB-APSEP-MPALICICT>
Standardléngen:1m/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der RCP3-Baureihe

HENRNENEN

!

Schaltschiitz etc. je nach

B-PAC-PI0020>
nge:2m

=TS evicei\'e
CC'HHK Ethen'et/IP EtherCAT

*Verdrahtung von Not-Aus-Schalter, Freigabe-Schalter,

Bedarf. Auch ist ein Betrieb

mdoglich mit der Werkseinstellung (Kurzschlussbriicke).

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.145)

<Modell: CB-CA-MPACIOO>/
<Modell: CB-CA-MPALCIOIOI-RB>
Standardléngen:1m/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.144)

<Modell: CB-CAN-MPACIOICI>/
<Modell: CB-CAN-MPACICICI-RB>
Standardlangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

[ ]

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.144)

<Modell: CB-CAN-MPACIOICI>/

<Modell: CB-CAN-MPACICICI-RB>
Standardlangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

L]

Achsen der
RCP4-Baureihe

Achsen der
RCP5-Baureihe

Achsen der
RCP6-Baureihe
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Handprogrammiergerat Blindstecker
I Merkmal Handprogrammiergerat zur Eingabe von Programmen/ I Merkmal Dieser Stecker ist erforderlich fiir den Global-Typ
Positionen, Testabléufen und Uberwachung. MSEL-PG/PGX/PGF sowie bei Verbindung der
MSEL mit dem PC via USB-Kabel.
I Modell TB-02-] (Der Stecker wird mit der Steuerung MSEL-PG/PGF
und der PC-Software |A-101-X-USBS geliefert.)
I Konfi ti
onfiguration I Modell DP-4S
o Adapterkabel
oo oo ul
I Merkmal Verbindet den 25-poligen D-sub-Stecker des Hand-
. i programmiergerats oder des RS232C-Kabels mit
I Spezifikation dem Teaching-Anschluss der MSEL. (Das Adapterkabel
wird mit dem Handprogrammiergerdt TB-01-SJ und
Nennspannung 24 VDC der PC-Software IA-101-X-MW-JS geliefert.)
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA) 1 Modell CB-SEL-SJS002
Umgebungstemperatur 0~40 °C
Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
Schutzart 1P20
Gewicht 470 g (nur Gehduse TB-02)

Absolutdaten-Pufferbatterie-Box

I Merkmal Wenn die Absolut-Enkoder-Spezifikation mit dem Code ABB ausgewahlt wurde,

wird die Steuerung mit Absolut-Batterie-Einheit bestehend aus Pufferbatterie und Ersatz-Pufferbatterie
Gehédusebox geliefert. I;)aneben.kann die Box separat ohne Batterie (Modell: MSEL-ABB) I Merkmal Ersatzbatterie fiir die
und umgekehrt nur die Batterie ohne Box .
Absolut-Batterie-Box
(Modell: AB-7) bestellt werden. .
zur Speicherung
I Modell MSEL-ABB (ohne Batterien) der Absolutdaten.
* Ein Verbindungskabel (Modell: CB-MSEL-AB005) zwischen I Modell AB-7

Absolutdaten-Pufferbatterie-Box und MSEL liegt der Box bei.
Der Einfach-Absolut-Typ (Modell: ABB) kann nur fiir die
MSEL-PC/PG/PCF/PGF gewahlt werden.

* Die erforderliche Anzahl an Absolut-Batterie-
Einheiten entspricht der Anzahl der Achsen.

PC-Software (nur Windows)

I Merkmal Softwareprogramm fiir Inbetriebnahme zur Eingabe von Programmen/Positionen, Testabliufen, Uberwachung und viele Funktionen mehr.
Die Funktionen der Fehlersuche sind erweitert worden, um die Inbetriebnahmezeit zu verringern.

I Modell IA-101-X-MW-JS (mit RS232C-Kabel + Stecker-Adapterkabel)
Kompatibel mit Windows-Versionen: 7/8/8.1/10

I Konfiguration |

< 5m 0.2m
8 — O o — Oo—0o —
E}' RS232C-Kabel Adapterkabel
CB-ST-E1TMW050-EB CB-SEL-5J5002
I Modell IA-101-X-USBS (mit USB-Kabel + Blindstecker)
I Konfiguration Bindstecker
DP-4S
3m 0
‘Af‘. —
] CB-SEL-USB030

Die MSEL-PC/PG wird ab der Software-
Version 12.00.01.00 unterstutzt.

versorgung nutzt” oder bei “Einrichtung eines redundanten Sicherheitskreises”. (Stattdessen ist das RS232C-Spezialkabel CB-ST-A2MWO050-EB gemaB Sicherheitskat. einzusetzen.)

7- 266 MSEL
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Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

Produkt-/Bau-/Modellreihe

N Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel

Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel

SA8/WSA16
©) RA8/RRA8 CB-CFA3-MPAOIOIO CB-CFA3-MPAOIOIO-RB
RCP6 WRA16
—1 RCP6CR
RCP6W .
® Modelle auBer die CB-CAN-MPACIOIC] CB-CAN-MPACICICI-RB
oben genannten
® RAB/RAIO CB-CFA3-MPAOIOO CB-CFA3-MPACIOO-RB
RCP5 RA7C Hochlast-Ausfiihrung
— RCP5CR
RCPSW Modelle auBer die
@ CB-CAN-MPALDOO CB-CAN-MPAOIOO-RB
oben genannten
SA3/RA3
® RCP4 Greifer CB-CAN-MPALIOO CB-CAN-MPAOIOO-RB
RCP4 RCP4 Stopper-Zylinder
— RCP4CR
® RCPaW Modelle auBer die CB-CA-MPACIOIO (fiir MSEL-PC/PG) CB-CA-MPACICICI-RB (fiir MSEL-PC/PG)
oben genannten CB-CFA2-MPAOIOO (fur MSEL-PCF/PGF) CB-CFA2-MPAOIOO-RB (fur MSEL-PCF/PGF)
@ RCP3 - CB-APSEP-MPALIOIO]
RTBS/RTBSL
RCP2 RTCS/RTCSL - CB-RPSEP-MPALCICIOT
RCP2CR GRS/GRM
©) GR3SS/GR3SM CB-CAN-MPACIOO CB-CAN-MPAOIOO-RB
RCP2W
RT8
GRSS/GRLS/GRST
GRHM/GRHB
SRA4R/SRGSAR - CB-APSEP-MPALIOIO
SRGD4R
RCP2 HS8C/HS8R
RCP2CR SA16C
an RCP2W RASC/RASR CB-CFA-MPAIOO CB-CFA-MPALICICI-RB
RA10C
® Modelle auBer die B CB-PSEP-MPACICIC]
oben genannten

modet CB-PAC-PIOI[1[]

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

Ohne
Stecker

Ohne
Stecker

Flachbandkabel-Stecker:
HIF6-40D-1.27R (Hirose)

Flachbandkabel (20 Adern) x 2

HIF6-40D-1.27R

Nr. | signal | Adetfabe

Querschnitt

Signal

Aderfarbe

Querschnitt

Al 24V | Braun-1

ouTo

Braun-3

A2 24V | Rot-1

ouTt

Rot-3

A3 Orange-1

A4 Gelb-1

ouT2

Orange 3,

0ouT3

Gelb-3

AS INO | Griin-1

0ouT4

Griin-3

A6 INT Blau-1

0uTS

Blau-3

A7 IN2 | Violett-1

0ouT6

Violett-3

A8 IN3 | Graul

Flachband-

ouT7

Grau3

A9 IN4 | Weiss-1

kabel (A)

0ouT8

Weiss-3

A10 | IN5 |Schwarz-1

0ouT9

Schwarz-3

A1l IN6 | Braun-2

(press-

ouT10

Braun-4

Flachband-
kabel (B)

(press-

A12 [ IN7 Rot-2

ouT11

Rot-4

A13 | IN8 |Orange-2

AWG28

0OuT12

Orange-4,

A14 | IN9 | Gelb-2

ouT13

Gelb-4

A15 | IN10 | Grin-2

ouT14

Griin-4

A16 | IN11 | Blau-2

ouT15

Blau-4

A17 | IN12 | Violett-2

A18 | IN13 | Grau2

Violett-4

Grau4

A19 | IN14 | Weiss-2

(W%

Weiss-4

A20 | IN15_|Schwarz-2

oV,

Schwarz4.

AWG28
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) &5

Programmsteuerung fiir

)

Einachs-Roboter / Kartesische Roboter /
RoboCylinder RCS4/RCS3/RCS2

Typen

(*) Nur SA- und Q-Typen sind mit dem UL-Standard kompatibel.

Mit der Mehrachs-Programmsteuerung konnen Servomotor-Achsen betrieben werden. Bis zu 8 Achsen sind simultan ansteuerbar.

Typ

RA SA

P Q

AuBenansicht

Ausfiihrung Standard-Typ Global-Typ (geméB Sicherheitskategorie) Standard-Typ Global-Typ (geméB Sicherheitskategorie)
Max. Anzahl ansteuerbarer Achsen 8 Achsen 6 Achsen
Anzahl der Positi Max. 55.000 Positionen 20.000 Positi
pZaceiostone (abhdngig von der angeschlossenen Zahl der Achsen) : ositionen
Anzahl der Programme 255 128
Anzahl der Programmschritte 20.000 9999

Max. Gesamtleistung

Einphasig 1600 W / Dreiphasig 2400 W

Einphasig 1600 W / Dreiphasig 2400 W

Motorspannung

Einphasig 200/230 VAC +10%
Dreiphasig 200/230 VAC +10%

Einphasig 200/230 VAC +10%
Dreiphasig 200/230 VAC +10%

Steuerungsspannung

Einphasig 200/230 VAC £10%

Einphasig 200/230 VAC £10%

Sicherheitsstandard (¥)

B B bis 4

B B bis 4

Produktkonformitat

CE-Kennzeichnung

CE-Kennzeichnung

Erweiterte Bewegungssteuerung

Bis zu 32 zuséatzliche Achsen ansteuerbar

(nur via IAI-Steuerungen, die mit MECHATROLINK-II kompatibel sind)

Bis zu 16 zusatzliche Achsen ansteuerbar

(nur via IAI-Steuerungen, die mit Pulstreiber-Modus kompatibel sind)

Ethernet Standardausriistung: 10/100/1000BASE-T (RJ-45) Mit optionaler Zusatzkarte: 10/100BASE-T (RJ-45)
Kommuni- USB 2.0 Standardausriistung: USB 2.0 (Mini-B) -
kations-
schnitt- Universelle
stellen RS232C- 1-Kanal (max. 230.4 kbps) 2-Kanal (max. 115.2 kbps)
Schnittstelle

(*) Die Einhaltung der Sicherheitskategorie bedingt kundenseitig die Installation eines externen Sicherheitsschaltkreises an die Steuerung.
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[Typ XSEL' RA/SA] (Hinweis) Bei Auswahl von mehr als einer Option sind diese in alphabetischer Reihenfolge aufzufiihren. (Beispiel: Bremse + Referenzpunktsensor -> BL)

(Spez. der 1. Achse) (Spez. der 2. ~ 8. Achse)

XSEL-| |- J-0 JL JL - JL L -0 I J-0LJ J-L J-01|

Serie Typ Anzahl Motor- Enkoder- Option Motor- Enkoder- Option Netzwerk-Typ E/A-Typ E/A-Kabel-  Spannungs-
der Achsen typ typ  (Hinweis) typ typ  (Hinweis) (Einschub 1) - (Einschub 2) (Einschub 1)~ (Einschub 2) lange versorgung
Standard-Typ Batterielos-Absolut / Nicht belegt Kein Kabel
Inkremental
Global-Typ (geméB Sicherheitskategorie) EtherNet/IP 2 m (Standard)
Absolut
EtherCAT
Index-Absolut
1-Achs-Ausfiihr. I 5-Achs-Ausfiihr. Multi-Rotations-Absolut
(¥) Wenn keine E/A-Karte
2-Achs-Ausfiihr, JBCI 6-Achs-Ausfiihr. (NO/PO) fiir die
Nicht belegt E/A-Karten-Einschiibe
3-Achs-Ausfiihr, VAN 7-Achs-Ausfiihr. o I-Einschit
DeviceNet gewidhlt wird, ist ,0”
4-Achs-Ausfiihr. [ 6-Achs-Ausfiihr. fur die E/A-Kabellange
LB Bremse zu setzen.
(9 Creep-Sensor PROFIBUS-DP
150w ..\ Boost-Funktion
Referenzpunktsensor
200w L (Grenzschalter-kompatibel)
400 W IYB Master-Achse Nicht belegt 32Eing./ 16 Ausg. (PNP) Einphasig 230 VAC
600 W I3 Slave-Achse 32Eing./ 16 Ausg. (NPN) 16 Eing./ 32 Ausg. (PNP) Dreiphasig 230 VAC
750 W 16 Eing./ 32 Ausg. (NPN) 48 Eing. /48 Ausg. (PNP)
48 Eing. /48 Ausg. (NPN)
(Beispiel:, 12 fiir 12 W-Servomotor) (*) Die wahlbaren Netzwerk-Karten 1 und 2 sind nur fiir die entsprechenden Einschiibe bestimmt.
Dazu ist bei der Karten-Option der jeweilige Einschub-Code anzugeben.
(*) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe konnen gleichzeitig genutzt werden.

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode
fiir Steuerung und Achse nicht libereinstimmt. Nachfolgend sind die entsprechenden
Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl zu tiberpriifen ist.

<,30D" und ,30R” bei Motortyp der Achsspezifikation>

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir alle 30 W-Achsen auBBer RS

©® ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir Rotationsachse RS

* Hinweis zur Auswahl von Ein- und Mehrachsrobotern:
Die Gesamtleistung der an die XSEL-RA/SA angeschlossenen Ein- und Mehrachsroboter ist begrenzt auf 2400 W bei der Dreiphasen- und auf 1600 W bei der
Einphasen-Spezifikation. Obwohl die max. Leistung pro Achse 750 W betragt, darf die Achs-Gesamtleistung die jeweils spezifizierte Wattleistung nicht Gberschreiten.

4 N\

HINWEIS Folgende Modelle konnen nicht mit der XSEL-RA/SA betrieben werden:

® RCS2-SRA7/SRGS7/SRGD7
® RCS2-C1[05N (Inkremental) ® NS-SXM[I/SZMLO] (Inkremental)
® Servopress-Achse ® RCS3-CT[]

A J

Beispiel fiir die Modell-Auswahl des Steuerungstyps

Im folgenden sind Beispiele fiir die Modell-Auswahl je nach Steuerungstyp angegeben.
Fiir Einzelheiten zu den E/A-Karten-Einschiiben siehe die Tabelle ,,Anschliessbare E/A-Typen nach Steuerungstyp” auf Seite 7-276.

[Typ XSEL-RA/SA]

XSEL -RA -4 - 200A-100A-60A-30A - EPDV - N1IE-2 -3

% V)
\g

Beschreibung E/A-Einschiibe
[Typ XSEL-P/Q]

XSEL -P-4 - 200A-100A-60A-30A - CC-N1-NIN1E-2 -3
Serie Typ Anzahl Angeschlossene Motor-Wattleistung, Enkoder Netzwerk-Typ- Einschub1  Einschiibe 2/3/4 E/A-Kabel- Spannungs-
der Achsen Einschub 1 linge  versorgung

« o
s

Beschreibung E/A-Einschiibe
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[Typ XSEL' P/Q] (Hinweis) Bei Auswahl von mehr als einer Option sind diese in alphabetischer Reihenfolge aufzufiihren. (Beispiel: Bremse + Referenzpunktsensor -> BL)

Die Spezifikation der 2.-6. Achse richtet sich nach der verwendeten Achsanzahl.

XseL- M JC JCHC D H HODIE

Serie Typ Anzahl  (Spez.der 1. Achse) Hinweis)  (Spez. der 2. ~ 6. Achse) (Hinweis) Netzwerk- (Einschub 1) (Einschub 2)(Einschub 3) Einschub4) E/A-Kabel- Spannungs-
der Achsen Motortyp Enkodertyp Option Motortyp Enkodertyp Option Typ Standard-E/A E/A-Erweiterung lange  versorgung
L I

Standard-Typ
Global-Typ (&g

WAI Batterielos-Absolut /

Einphasig 230 VAC
Inkremental

Dreiphasig 230 VAC

Creep-Sensor

JAS Absolut Nicht belegt
Index-Absolut

VALY W Multi-Rotations-Absolut

Boost-Funktion

Referenzpunktsensor
(Grenzschalter-kompatibel)

DeviceNet

Master-Achse
PROFIBUS

I 1-Achs-Ausfiihrung 4-Achs-Ausfiihrung Slave-Achse EtherNet/IP
PN 2-Achs-Ausfiihrung 5-Achs-Ausfiihrung * Die EtherNet/IP-Spezifikation
3-Achs-Ausfiihrung 6-Achs-Ausfiihrung WA BaI;tterieIos-f\bsqut/ ist mit EtherNet kompatibel.
Inkrementa Creep-Sensor Kein Kabel
A Boost-Funktion *Wenn keine E/A-Karte 2 m (Standard)
YA Index-Absolut Referenzpunktsensor (NOI/POJ) filr die E/A-Karten-
— (Grenzschalter-kompatibel) Einschiibe gewahlt wird, ist 3m
VYN Multi-Rotations-Absolut Master-Achse ,0" fiir die E/A-Kabellange
7u setzen. 5m

Slave-Achse

K * Auswahl ,E* (nicht belegt) fiir Einschiibe 2 bis 4
Nicht belegt bei Nichtnutzung von E/A-Erweiterungsmodulen.
12 Epaly 100W WA 750 W 12 paly (O 100 W [l 750 W 32Eing./ 16 Ausg. (NPN) | Bei Nutzung von E/A-Erweiterungen den jeweili-
IO 20 W 150 W [RIee[eN 1000 W VIO 20 W O 150 W [RIONN 1000 W 16 Eing./ 32 Ausg. (NPN) gen E{ﬁl{odeﬂlrden entsprechenden Einschub
auswahlen.
il 30 W 200 W (PN 30 W WOW 200 W 48Eing./ 48 Ausg. (NPN) | Wenn das E/A-Erweiterungsmodul spezifiziert ist,
30R N 400 W 30R X Ml 400 W 32Eing. /16 Ausg. (PNP) wird das Steuerungsgehause mit E/A-Erweiterungs-
Anschluss geliefert.
O 60 W 600 W GO 60 W 0N 600 W 16Eing. /32 Ausg. (PNP)
(Beispiel: , 12" fur 12 W-Servomotor) (Beispiel: ,12“ fiir 12 W-Servomotor) 48Eing./ 48 Ausg. (PNP)
E/A-Pulstreiber-Karte (*)
Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des Motortyps der Achse. Bl Enveiterungs-Anscuss
Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fiir Steuerung und Achse nicht Gbereinstimmt. * An eine E/A-Erweiterung sind
Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl zu tiberpriifen ist. biszu2 Karten mont'lerbar. @ @ @
. O e I *Wenn kein E/A-Erweiterungs- (Enschub2) (Enchub3) (Enschubd)
<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation> modul installiert werden, e
® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir alle 30 W-Achsen auB3er RS sondern nur ein E/A-Erweiterungs-

Anschluss vorhanden sein soll,
hat die Spezifikation wie in der
Abbildung rechts zu erfolgen
(Auswahl ,S" anstelle von ,E”).

® ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir Rotationsachse RS

HINWEIS
Folgende Modelle konnen nicht als 5. und 6. Achse mit der XSEL-P/Q betrieben werden:

® RCS2-SRA7/SRGS7/SRGD7

@ RCS2-L1[15N (Inkremental)

® NS-SXML1 /SZML] (Inkremental)
® Servopress-Achse
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Systemkonfiguration

W XSEL-RA

SPS

PC-Software » Feldnetzwerk
(Siehe S.7-288) *(P)=PC-seitig, )
(©=Steuerungsseitig Dewf:eNet
ORS2s2-OrS232 E%FIT;US DP
<Modell: IA-101-X-MW> :
Opti EtherCAT
(®USB-ORS232 Enhalten bei T e o
<Modell: IA-101-X-USBMW> Handprogram- Steuerung
(PUSB-©USB/Ethernet miergerit Blind k EtherNet/IP ist mit EtherNet kompatibel.
<Modell: 1A-101-N> (Siche 5.7-288) indstecker =

Unterstitzte Versionen ab V13.00.00.00

(Not-Aus-
Schalter)

5m

Enthalten bei PC-Software

Kommunikationskabel
<Modell: CB-ST-E1MWO050-EB>

OJ

<Modell: TB-02-00>

(Siehe S.7-287)
<Modell: DP-2>

PEA-Kabel

—>
—>

Motorkabel
Motor-Roboterkabel
Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabellénge

il

Enthalten bei Bremswiderstandsmodul

Bremswiderstandskabel 1m

in der Achs-Modellspezifikation

mitgeliefert.
(Siehe XSEL-RA/SA Kat. S.14 bis S.18)

B

==

Al
Anschliessbare Achsen

<Siehe die Produktmodellseite jeder Achse> si

standsmodul
Fir die erforderliche

widerstandsmodulen

remswider-

nzahl an Brems-

L

Enthalten bei Steuerung

(Siehe XSEL-RA/SA Kat. 5.18)

<Modell: CB-X-P10020>

Standardlange: 2 m

(Wird bei PEA-Steuerungsspez. mitgeliefert)

0

Erweiterte Bewegungssteuerung
(Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

200/230 VAC

Steuerungs-Spannungs-

versorgung Einphasig

Motor-Spannungsversor-
gung Einphasig/3-phasig

PCON/ACON/

SCON-CB

MCON

(MECHATROLINK lll-Spezifikation)

:

*Bei Anschluss an die Stromversorgung
sind folgende Filter 0.3. einzusetzen:
® Storfilter, Modellempfehlung
3-phasig TAC-20-683 (Hersteller. COSEL)
1-phasig NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)

® Ferrit-Ring, Modellempfehlung

200/230 VAC ESD-R-25 (Hersteller: NEC Tokin)

® EMV-Filter, Modellempfehlung
Bremsschalter- Fir Steuerungsanschluf: ZCAT3035-133 (Hersteller: TDK)
gfcggungssversorgung Fir Motoranschluf: RFC-H3 (Hersteller: Kitagawa)

ehe S.7-287.

W XSEL-SA

PC-Software
(Siehe S.7-288) *(®=PC-seitig, ©=Steuerungsseitig

(PRS232—(©RS232

<Modell: IA-101-XA-MW>

SPS

24VDC

E/A-Spannungssversorg.

® Uberspannungsschutz, Modellempfehlung
3-phasig RAV-781BXZ-4 (Hersteller. Okaya Electric)
1-phasig RAV-781BWZ-2A (Hersteller: Okaya Electric)

Feldnetzwerk

DeviceNet
CC-Link
PROFIBUS-DP
EtherCAT
EtherNet/IP

EtherNet/IP ist mit EtherNet kompatibel.

Enthalten bei
Steuerung

(PUSB—ORS232 —
<Modell: IA-101-X-USBMW> Handprogram- i " { ]
(PUSB—(OUSB/Ethernet miergerat (BS'I:d:tezcs e)r Enthalten bei Steuerung
<Modell: IA-101-N> Siehe 5.7-288 iehe 5.7-287

( ) <Modell: DP-2> PEA-Kabel

Unterstitzte Versionen ab V13.00.00.00 <Modell: TB-02-1>

(Not-Aus- 5m
Schalter)
Enthalten bei PC-Software
Kommunikationskabel
<Modell: CB-ST-A2MWO050-EB>

OJ

(Siehe XSEL-RA/SA Kat. S.18)

<Modell: CB-X-PI0020>

Standardlange:

2m

(Wird bei PEA-Steuerungsspez. mitgeliefert)

—>
—>

Motorkabel
Motor-Roboterkabel
Enkoderkabel

-

Enthalten bei Bremswiderstandsmodul

Bremswiderstandskabel 1 m

Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
(Siehe XSEL-RA/SA Kat. S.14 bis S.18)
Anschliessbare Achsen

<Siehe die Produktmodellseite jeder Achse>

Bremswider-
standsmodul

Fur die erforderliche
Anzahl an Brems-
widerstandsmodulen
siehe S.7-287.

= =

0

Erweiterte Bewegungssteuerung
(Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

Motor-Spannungsversor-__|

gung Einphasig/3-phasig
200/230 VAC
Steuerungs-Spannungs-
versorgung Einphasig
200/230 VAC
Bremsschalter-
Spannungssversorgung
24VDC

E/A-Spannungssversorg.
24 VDC

PCON/ACON/

SCON-CB

MCON

(MECHATROLINK lll-Spezifikation)

* Bitte kontaktieren Sie 1Al
bzgl. Einzelheiten des
Not-Aus-Schaltk

Not-Aus-Beschaltung
(vom Kunden b

* Bei Anschluss an die Stromversorgung
sind folgende Filter 0.d. einzusetzen:

@ Storfilter, Modellempfehlung
3-phasig TAC-20-683 (Hersteller. COSEL)
1-phasig NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)

® Ferrit-Ring, Modellempfehlung
ESD-R-25 (Hersteller: NEC Tokin)

© EMV-Filter, Modellempfehlung
Fir Steuerungsanschluf: ZCAT3035-133 (Hersteller: TDK)
Fiir Motoranschluf: RFC-H3 (Hersteller: Kitagawa)

® Uberspannungsschutz, Modellempfehlung
3-phasig RAV-781BXZ-4 (Hersteller. Okaya Electric)
T-phasig RAV-781BWZ-2A (Hersteller: Okaya Electric)
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Anschliessbare E/A-Modelltypen nach Steuerungstyp

Die Spezifikation der anschliessbaren E/As (Ein-/Ausgédnge) ist abhdngig vom XSEL-Steuerungsstyp.
* Bezuiglich der in der Tabelle unten genannten E/A-Codes siehe die Modellseite fiir den jeweiligen Steuerungstyp.

Anschliessbare E/As nach E/A-Einschub
Steuerungstyp AuBenansicht Netzwerk- Netzwerk-
Einschub Einschub Einschub 1 Einschub 2 Einschub 3 Einschub 4
1 2
E E
E N1 N1
RA-T E N2 N2
yP EP o N3 N3 (entfally) (entfallt)
SA-Typ EC oR P1 P1
P2 P2
P3 P3
S::::;i‘:(ai::on (entfallt) (entfallt) (entfallt) (entfallt)
(entfally) .
DV
Q-Typ PR P
. e P2 E E E
' P3 N1 N1 N1
Spezifikation N2 N2 N2
mit E/A- el " N3 N3 N3
Erweiterungs- I (entfallt) P1 P1 P1
einschiiben | P2 P2 P2
8 P3 P3 P3
S S S
Systemkonfiguration
W XSEL-P/Q
. Feldnetzwerk-
= Anschliessbare Achsen X
(Siehe die Produktmodellseite jeder Achse) Verbindung
Peripherie-Gerite ¢ Device Net PC-Software
SPS etc. * CC-Link Handprogram- fiir RS232
[ ] *Die Modelle RCS2-RA7/SRA7/SRGS7/ ¢ PROFIBUS-DP miergerat (Siehe 5.7-288)

L]

SRGD7 kénnen nicht als 5. und 6. Achse
mit der XSEL-P/Q betrieben werden.
Dazu diese Modelle mit Inkremental-
Spezifikation: RCS2-C1CI5N (kurze Mini-
Tischschlittenachse), NS-SXMO/SzZmMO.

2m

Wird mit der Achse geliefert

Motorkabel

Motor-Roboterkabel

Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe NSA Kat. V2 S.60/61 fiir Ersatzkabel.

Enthalten bei Bremswiderstandsmodul

Bremswiderstandskabel 1 m

o Storfilter, Modellempfehlung

o Ferrit-Ring, Modellempfehlung
o EMV-Filter, Modellempfehlung

Fir die erforderliche Anzahl an
Bremswiderstandsmodulen
siehe 5.7-287.

7' 2 76 XSEL

o Uberspannungsschutz,
Modellempfehlung

Enthalten bei
Steuerung
E/A-Flachbandkabel

(Siehe NSA Kat. V2 5.61)

o EtherNet/IP

EtherNet/IP ist mit
EtherNet kompatibel.

(Siehe S.7-288)
<Modell: TB-02-0>

Serieller Kommunikationsport

2 Kanal-Standard fiir RS232

.

<Modell: IA-101-X-MW>
<Modell: IA-101-X-USBMW> (fiir P)
<Modell: IA-101-XA-MW> (fiir Q)

(Not-Aus-
Schalter)

Enthalten bei PC-Software

*Bei Anschluss an die Stromversorgung sind folgende Filter 0. einzusetzen:

3-phasig TAC-20-683 (Hersteller: COSEL)
1-phasig NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)

.

Steuerungs-
Bremswiderstandsmodul Spannungsversorgung Motor-Spannungsversorgung System-E/As
Einphasig 230 VAC 3-phasig 230 VAC (Q-Typ) o Not-Aus

® Freigabe

. 24VDC

Bremsschalter-
Spannungs-
o Betriebshereitschaft versorgung

ESD-R-25 (Hersteller: NEC Tokin)

Fiir Steuerungsanschluf: ZCAT3035-133 (Hersteller. TOK)
Fiir MotoranschluB: RFC-H3 (Hersteller: Kitagawa)
3-phasig RAV-781BXZ-4 (Hersteller: Okaya Electric)
1-phasig RAV-781BWZ-2A (Hersteller: Okaya Electric)

Not-Aus-
Beschaltung

(vom Kunden bereitzustellen)

Nur fur Q-Typ (ftr P-Typ nicht erforderlich)

Kommunikationskabel
<Modell: CB-ST-ETMWO050-EB> (fiir P)
<Modell: CB-ST-A2MW050-EB> (fir Q)

E/A-Erweiterungsmodul

® PEA-Karte

*Wenn ein E/A-Erweiterungs-
modul installiert werden soll,
ist ein groBeres Gehause der
P/Q-Steuerungen erforderlich.
(Siehe oben ,Anschliessbare
E/A-Modelltypen nach
Steuerungstyp”.)
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T . Pz
. .intelligentactuator. @
B Bremswiderstandsmodul e e &AD

m RESU'1 (Standard-speziﬁkation) ST o2 G1{=7E 0 Abhéngig von der Gesamt-Wattleistung der angeschlossenen Achsen.

RESU D'1 . . Horizontale Einbaulage (RESU-1) il
(Hutschienenmontage-Spezif.) .
0 ~100W
1 ~600 W slell =
Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors 5 ~1200 W 45 'E
erzeugten Riickstrom in Warme um. Obwohl die Steuerung bereits 3 1800W =
Uber einen eing§bauten Bremswiders_tand verﬂ]g.t, kann t_;ei grder " 2900 W _T: S o
Last auf der Vertikalachse und unzureichender Leistung ein zusatz- 307 |
licher Bremswiderstand erforderlich sein. (Siehe Tabelle rechts) Vertikale Einbaul =
ertikale Einbaulage ~
Anzahl an Bremswiderstanden ‘ P/Q/RA/SA-Typ <RESUD 1>r 95 154 85
0 100w
Modell RESU-1 |  RESUD-I 1 ~600 W z
Gewicht der Haupteinheit ca.04 kg 2 ~1000W Be 7 & H
Eingebauter Regenerativwiderstand 2350 80W 3 ~1400 W o ?
Montagemethode Moduleinheit Befestigungsgewinde| Hutschienenmontage 4 ~2000 W — §
Anschlusskabel Steuerung CB-ST-REUO10 5 ~2400 W ’ fr =i

B Absolutdaten-Pufferbatterie (fiir XSEL-P/Q/RA/SA)
| Modell AB-5

m Die Batterie versorgt den Speicher der Absolutdaten
bei Betrieb einer Achse mit Absolut-Spezifikation.

B PEA-Erweiterungskarte

Beschreibung Optionale Erweiterungskarte fiir zusétzliche E/As (Ein-/Ausgange). Fiir die Standard- und Hochleistungs-Ausfiihrungen kdnnen bis zu drei PEA-
Erweiterungskarten in den Erweiterungs-Einschiiben installiert werden. (Bei den Kompakt-Ausfiihrungen kann nur eine PEA-Erweiterungskarte
im Erweiterungs-Einschub installiert werden unter der Voraussetzung, daB die Steuerung als 3- oder 4-Achs-Spezifikation ausgelegt ist.)

B Feldnetzwerk-Karte

m DV/ CC/PR/E P/ Ec (* anzugeben innerhalb der Steuerungsmodell-Spezifikation)

Beschreibung Bei Angabe einer Feldnetzwerk-Option fiir die Ein-/Ausgadnge der Steuerung wird eine Feldnetzwerk-Karte im E/A-Einschub installiert.

<Tabelle einsetzbarer Feldnetzwerke>

DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP EtherNet/IP EtherCAT
XSEL-P/Q ° ) ° ® (Hinweis 1) —_
XSEL-RA/SA ) [ [ ® (Hinweis 1) °

(Hinweis) Die Anzahl der Ein- und Ausgangssignale betrégt pro Karte jeweils 256 Kontakte ein- und ausgangsseitig (nur eine Karte installierbar).
(Hinweis 1) Die EtherNet/IP-Spezifikation kommt zurecht mit Ethernet durch Parameter-Eingabe (PCP/IP: Nachrichtenkommunikation).

B Blindstecker
[ Model | DP-2

m Ein Blindstecker ist am Handprogrammiergerat-Anschluss anzubringen, wenn jener nicht mit einem Handprogrammiergerat verbunden wird.

XseL 7 - 287



XS E L Steuerung

Touchpanel-Handprogrammiergerat

I Merkmal

Teach-Einrichtung mit Funk-
tionen wie Positionseingabe,

I AuBenabmessungen

Probebetrieb und Uberwachung.

I Modell

TB-02-[]

190

I Spezifikation

LAV o

Nennspannung

24VDC

Leistungsaufnahme

max. 3.6 W (max. 150 mA)

Umgebende Betriebstemperatur

155

0~40 °C

Umgebende Betriebsfeuchtigkeit

20~85 % RH (nicht kondensierend)

Schutzart

1P20

Gewicht

470 g (nur Gehéuse TB-02)

g

PC-Software fiir Standardversion

CEEGA | Software (CD-ROM), kompatibel mit Windows: XP ab SP2/Vista/7/8/10
PC-Anschlusskabel (5 m) + Not-Aus-Box (Modell: CB-ST-E1MWO050-EB)

1A-101-X-MW
Die Software beinhaltet Funktionen fiir die Eingabe von Programmen/Positionen,

Testlauf und Uberwachung. Die Funktionen fiir die Fehlerbeseitigung sind erheblich
verbessert worden, um so die Inbetriebnahmezeit zu verkurzen.

Einzelnes PC-Anschlusskabel (Modell: CB-ST-9-25)

Hinweis

*Versionen dlter als 3.00 kdnnen nicht fiir den Typ XSEL-P verwendet werden.
*Versionen alter als 2.0.0 konnen nicht fiir den SCARA-Typ verwendet werden.

* Eine Steuerung gemag Sicherheitskat. 4 erfordert das Modell IA-101-XA-MW.
* Nicht fir die Steuerungen XSEL-Q/QX/SA/SAX/SAXD verwendbar.
*Wenn ein separates PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt

werden soll, ist das Modell CB-ST-9-25 zu wéhlen.

ist das Modell CB-ST-ETMWO050-EB zu wahlen.

Fur eine zusatzliche Not-Aus-Beschaltung zum Anschluss an die Not-Aus-Box

D-Sub/9-Kontakt-Sockel Verdrahtung D-Sub/25-Kontakt-Sockel
Geschirmtes Gehause FG Geschirmtes Gehause FG
BRAUN 2 2 BRAUN
= BRAUN/SCHWARZ 3 3 BRAUN/SCHWARZ
c ORANGE 5 7 ORANGE
E ORANGE/SCHWARZ ORANGE/SCHWARZ
c 4 4
S 6 5
= 7 6
= 8 20
1 18
- I:ﬁ
[ rr T 13 ROT
12 ROT/SCHWARZ
1 bschirmung FG

(Abschirmung)

PC-Software fiir Globalversion nach

Beschreibung

(Zubehor)

icherheitskategorie 4 (fiir XSEL-Q/QX/SA/SAX)

* Nur fiir XSEL-Q/QX/SA/SAX.
IA'1 01 'XA'MW Nicht fiir andere Steuerungen verwendbar.
Die Software beinhaltet Funktionen fiir die Eingabe von Programmen/Positionen,
Testlauf und Uberwachung. Die Funktionen fiir die Fehlerbeseitigung sind erheblich
verbessert worden, um so die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.
Zusatzlich ist das PC-Anschlusskabel fiir einen redundanten Not-Aus-Schaltkreis
ausgelegt, welcher der Sicherheitskategorie 4 entspricht.

werden soll, ist das Modell CB-ST-9-25-Q zu wéhlen. Fir eine
zusatzliche Not-Aus-Beschaltung zum Anschluss an die
Not-Aus-Box ist das Modell CB-ST-A2MWO050-EB zu wahlen.
Ohne Teaching-Tool ist der mit der Steuerung gelieferte Blind-

Hinweis
Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt
stecker an den Handprogrammiergerat-Anschluss zu klemmen.

an PIN 1 und Gehéuse angesc
Briicke

Abschirmung am Gehéuse
Software (CD-ROM) \ﬁangeschlussen = il on
Kompatibel mit Windows: 7/8/8.1/10 = Rﬁfﬂ;ﬂﬂwm 2 E;L -
Grau/Pink e 2
PC-Anschlusskabel (5 m) + Not-Aus-Box (Modell: CB-ST-A2MW050-EB) rumu 11 i S 2 e
chuars] i o]
o 4 ||| Schwarz ] 03
Einzelnes PC-Anschlusskabel (Modell: CB-ST-9-25-Q) o . i /ng Ll L
D?—‘:Y‘ i 17 {Joice] O3,
“n q N 8§ mm’
AT 025 — H Briicke /H %{? ::jﬂm 03
3 [TXD [Gaubed| Gelb| || 11 |Gelb 2 pl mm?
5| SG |t Grin| H H :rur\ // :% || Gelb
il TS Braun o 1113 025
reseite 4 ?mg.rs gﬁm T)r;, el {1 [ fess 7 1118 g
7 T ore fbidel e = —
9 s Vicks Briicke
Innen an der Ver-
teilerhiilse gelétet, j Briicke
[Nr]Signal | .
[ 118 [ | Gelb
-Aus- i 025 e
Not-Aus-Box ,AL mm?® E \ileiss

PC-Software liber PC-USB-Schnittstelle

1A-101-X-USBMW

USB-Adapter
IA-CV-USB
Beschreibung Software (CD-ROM) 3m S
Kompatibel mit Windows: 7/8/8.1/10 <« [T—" ] D <« —-»>
PC-Anschlusskabel (5 m) + Not-Aus-Box + PC-Software  USB-Kabel RS232C-Kabel
USB-Adapter + USB-Kabel (3 m) (CD) CB-SEL-USB030 CB-ST-ETMWO050-EB
PC -Software ohne Kabel (fiir XSEL-RA/SA/RAX/SAX)
Hinweis

Enthalt nur die PC-Software (CD-ROM).
Wenn sowohl die Steuerungs- als auch die PC-Seite tiber einen USB-Kabel- bzw.

Ethernet-Kabelstecker miteinander verbunden werden soll, wird nur die Software
benétigt. Kundenseitig ist ein Kabel mit folgenden Spezifikationen bereitzustellen.

CEHIELTTE] Software (CD-ROM), kompatibel mit Windows: XP ab SP2/Vista/7/8/10

USB-Kabel (anwenderseitig bereitzustellen)

Wenn die Achse tiber den USB-Anschluss betrieben werden
soll, ist sicherzustellen, dass der Aus-Schalter mit dem
E/A-System-Anschluss verbunden wird.

Ohne vorhandenen Not-Aus-Schalter ist das einen solchen
Schalter enthaltene Modell ,|A-101-X-USBMW* zu wéhlen.

Steckverbinder Max.
Steuerungs-Seite Kabellange
: = &2
USB-Kabel- USB Mini-B 5m Ui ;
Spezifikation L' _
Ethernet-Kabel- 10/100/1000BASE-T |
Spezifikation (R)-45) sm PC- Software (CD) o]

Ethernet-Kabel (anwenderseitig bereitzustellen)

(17
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X-SE

SCARA-Roboter

q3

RoHS

Programmsteuerung fiir

Typen
Mit der Mehrachs-Programmsteuerung kdnnen SCARA-Roboter betrieben werden. Bis zu 8 Achsen sind simultan ansteuerbar.
Typ RAX RAXD8 SAX SAXD8 PX QX
_ 1 SCARA-Einheit / Einzelachsen Einhot 1SCARA-Einheit / Einzelachsen e et 1SCARA-Einheit / Einzelachsen | 1 SCARA-Einheit / Einzelachsen
schIiI:?Sbare X oder kartesisches Achssystem 2SCARA-Einheiten | iorortesisches Achssystem A R e oder kartesisches Achssystem | oder kartesisches Achssystem
Achsen IXA 1 SCARA-Einheit / Einzelachsen oder kartesisches Achssystem - -
AuBenansicht
Ausfiihrung Standard-Typ Global-Typ (gemaR Sicherheitskategorie) Standard-Typ Global-Typ ﬁ?{?ﬁgg&?ﬁe{)
Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen Bz ohdizan
. 4-Achs-Spezifikation: max. 36.666 Positionen -
Anzahl der Positionen (abhangig von der angeschlossenen Zahl der Achsen) 20.000 Positionen
Anzahl der Programme 255 128
Anzahl der
Programmschritte 20000 9999

Max. Gesamtleistung

Dreiphasig 2400 W

Dreiphasig 2400 W

Motorspannung Dreiphasig 200/230 VAC £10% Dreiphasig 200/230 VAC £10%
Steuerungsspannung Einphasig 200/230 VAC £10% Einphasig 200/230 VAC +10%
Sicherheitsstandard (*1) B B bis 4 B B bis 4

Produktkonformitat CE CE
RoboCylinder- Bis zu 32 zusatzliche Achsen ansteuerbar : A
Steuerungsfunktion (*¥2) (nur via IAl-Steuerungen, die mit MECHATROLINK-IIl kompatibel sind) Bis zu 16 zusatzliche Achsen ansteuerbar
. . o L Mit optionaler Zusatzkarte:
. Ethernet Standardausriistung: 10/100/1000BASE-T (RJ-45) 10/100BASE-T (RJ-45)
Kommuni-
kations-
s:hI:in“s_ USB 2.0 Standardausriistung: USB 2.0 (Mini-B) -
stellen Universelle
RS232C- 1-Kanal (max. 230.4 kbps) 2-Kanal (max. 115.2 kbps)
Schnittstelle

(*1) Um den entsprechenden Sicherheitsstandard zu erfiillen, ist vom Kunden ein externer Sicherheitsschaltkreis zur Steuerung zu installieren.
(*2) Funktion nicht als Synchronsteuerung verfiigbar.

XseL 7 - 289



XS E L Steuerung

@ Fiir IXA SCARA-Roboter

Modelle

[Typ XSEL-RAX/SAX]

(Spez. der 5. ~ 8. Zusatzachse)

=(_JL_JL_J)-|

Typ SCARA- Motor- Enkoder- Option Netzwerk-Typ
typ typ

Grundroboter-Typ (Einschub 1)  (Einschub 2)
\ —

3-Achs-SCARA-Spezifikation
3-Achs-SCARA- + 1-Achs-Spez. / 4-Achs-SCARA-Spez.

XSEL -|

Serie

Batterielos-Absolut /
Inkremental

Absolut
3-Achs-SCARA- + 2-Achs-Spez. / 4-Achs-SCARA- + 1-Achs-Spez.

3-Achs-SCARA- + 3-Achs-Spez. / 4-Achs-SCARA- + 2-Achs-Spez.
3-Achs-SCARA- + 4-Achs-Spez. / 4-Achs-SCARA- + 3-Achs-Spez.
4-Achs-SCARA- + 4-Achs-Spezifikation

3-Achs-SCARA-Global-Spezifikation

(gemaB Sicherheitskategorie)

3-Achs-SCARA- + 1-Achs-Global-Spezifikation / 4-Achs-SCARA-
Global- (geméB Sic i
3-Achs-SCARA- + 2-Achs-Global-Spezifikation / 4-Achs-SCARA-
+1-Achs-Global (gemaB Sic i
3-Achs-SCARA- + 3-Achs-Global-Spezifikation / 4-Achs-SCARA-
+ 2-Achs-Global-Spezifikation (gemaB Sic i i
3-Achs-SCARA- + 4-Achs-Global-Spezifikation / 4-Achs-SCARA-
+ 3-Achs-Global-Spezifikation (gemaB Sic i i

Index-Absolut

Multi-Rotations-Absolut

Bremse

Creep-Sensor

Boost-Funktion

Referenzgunktsensor .
(Grenzschalter-kompatibel)

Master-Achse

Slave-Achse

E/A-Typ E/A-Kabel- Spannungs-
(Einschub 1) (Einschub 2) lange versorgung
‘ |
Nicht belegt

32 Eingdnge / 16 Ausgange (NPN)

16 Eingdnge / 32 Ausgéange (NPN)

Nicht belegt 48 Eingénge / 48 Ausgéinge (NPN)

DeviceNet 32 Eingénge / 16 Ausgéinge (PNP)

CC-Link 16 Eingénge / 32 Ausgange (PNP)

PROFIBUS-DP 48 Eingénge / 48 Ausgénge (PNP)

Nicht belegt
EtherNet/IP
EtherCAT

(*) Die wahlbaren Netzwerk-Karten sind nur fiir die entsprechenden
Einschiibe bestimmt.

(¥) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe kénnen
gleichzeitig genutzt werden.

4-Achs-SCARA- + 4-Achs-Global-Spezifikation
(gemaB Sicherheitskategorie)

* Die Gehduse-GroBe hangt vom SCARA-Roboter-Typ
und den angeschlossenen Zusatzachsen ab.
Fiir weitere Informationen siehe AuBenmale auf der
jeweiligen Produktmodellseite.

3NNN1805 IXA-3NCIN1805 3NCIN6018 IXA-3NCIN6018

4NNN1805 IXA-4NCIN1805 3NCIN6033 IXA-3NCIN6033

3NCIN3105 IXA-3NCIN3105 4NCIN6018 IXA-4NCIN6018

3NCIN3105 IXA-3NCIN3105 4NCIN6033 IXA-4NCIN6033

4NCIN4518 IXA-4NCIN4518 4NSW3515 IXA-4NSW3015

4NCIN4533
3NCIN4518
4NCIN4533

IXA-4NCIN4533
IXA-3NCIN4518
IXA-4NCIN4533

4NSW4518
4NSW4533
4NSW6018
4NSW6033

IXA-4NSW4518
IXA-4NSW4533
IXA-4NSW6018
IXA-4NSW6033

* In O wird die Typenspezifizierung angegeben.
N: Standard-Typ
S: Hochgeschwindigkeits-Typ

12 W Servomotor 150 W Servomotor Kein Kabel

20 W Servomotor 200 W Servomotor 2m (Standard)

30 W Servomotor fiir RCS2 300 W Servomotor 3m

30 W Servomotor fiir RS 400 W Servomotor o

60 W Servomotor 600 W Servomotor

100 W Servomotor 750 W Servomotor

:, 12" fir 12 W-Servomotor)

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode
fuir Steuerung und Achse nicht tGibereinstimmt. Nachfolgend sind die entsprechenden
Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl zu tiberpriifen ist.

<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation>

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fur alle 30 W-Achsen aufRer RS

® ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir Rotationsachse RS

Nicht anschliessbare Achsen (Zusatzachsen)

RCS2-00O5N (mit Inkremental-Enkoder), RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD,

NS-SXM/SZMO (mit Inkremental-Enkoder),

RCS3-CTO, RCS2-RA13R (mit Kraftmesszelle), RCS3-RAOR, DD/DDA (als Hochauflésungsversion)

Limitierung zusatzlich anschliessbarer Achsen

Bei der SCARA-Steuerung ist die Gesamt-Wattleistung und die Anzahl der nebem dem SCARA-Roboter zusatzlich anschliessbaren Achsen eingeschrankt.
Es ist sicherzustellen, daf3 die ,Gesamt-Wattleistung und Anzahl anschliessbarer Achsen” in der Tabelle unten nicht Giberschritten wird.

SCARA-Roboter-Modellreihe

Gesamt-Wattleistung und Anzahl anschliessbarer Achsen an die XSEL-RAX/SAX

Gesamt-Wattleistung Anzahl anschliessbarer Achsen

IXA-3NNN1805
IXA-4NNN1805

Gesamtleistung bis zu 1500 W (max. 750 W je Achse)

IXA-3NNN3015
IXA-3NNN4500
IXA-3NNN60OIOd

Standard-Typ

Gesamtleistung bis zu 700 W (max. 700 W je Achse)

Max. 4 Achsen (5.~8. Achse)

IXA-4NNN3015
IXA-4NNN4500
IXA-4NNN60ID

Gesamtleistung bis zu 600 W (max. 600 W je Achse)

Max. 3 Achsen (6.~8. Achse)

IXA-3NSN3015
IXA-3NSN4500
IXA-3NSNeoIO
IXA-4NSN3015
IXA-4NSN4500
IXA-4NSN60Od
IXA-4NSW3015
IXA-4NSW4500
IXA-4NSN60Od

Hochgeschwindigkeits-Typ

Staub-/spritzwassergeschiitzte
Ausfiihrung

Keine Anschlussmdglichkeit

Hinweis| @ Der Hochgeschwindigkeits-SCARA-Roboter (einschlieBlich der staub-/spritzwassergeschiitzten Ausfiihrung) kann nicht mit einer Zusatzachse verbunden werden.
® Bei einem 3-Achs-SCARA-Roboter (IXA-3NNOOOO) kann keine 4. Achse mit einer Zusatzachse verbunden werden. Hierzu ist diese als 5. bis 8. Achse an die XSEL-Steuerung anzuschliessen.
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® Fiir IXA SCARA-Roboter

Systemkonfiguration

B XSEL-RAX/SAX

PC-Software

(Siehe IXA SCARA Kat. V2.7 5.29)

*(®) = PC-seitig, © = Steuerungsseitig
(PRS232—(©ORS232

<Modell: IA-101-X-MW> (fiir RAX)
(PUSB—ORS232

<Modell: IA-101-X-USBMW> (fiir RAX)
(PRS232—(©ORS232

<Modell: IA-101-XA-MW> (ftr SAX)
(PUSB—©USB/Ethernet

<Modell: 1A-101-N>

Ab Version 13.02.12.00

Handprogram-
miergerat
(Siehe IXA SCARA
Kat. V2.7 S.29)
<Modell: TB-02-0> Blindstecker
Ab Version 2.0 (Siehe IXA SCARA
Kat. V2.7 5.29)
<Modell: DP-2>

Enthalten bei PC-Software
o >
Kommunikationskabel
<Modell: CB-ST-E1TMWO050-EB> (fiir RAX)
No;-fl\US- <Modell: CB-ST-A2MWO050-EB> (fiir SAX)
Schalter 5m D )

USB/Ethernet-Kabel (Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

L
Motorkabel
Motor-Roboterkabel RAX/SAX
Enkoderkabel ® 1.~4. Achse: IXA-Serie

Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabellange
in der Achs-Modellspezifikation
mitgeliefert.

==

Anschliessbare Achsen (5.~8. Achse)
<Ein-Achs-Roboter, Kartesische Roboter,
RCS2/RCS3/RCS4-Baureihe>

SPS

Feldnetzwerk

DeviceNet

CC-Link

PROFIBUS-DP

EtherCAT

EtherNet/IP

Enthalten bei Steuerung !

|-

Enthalten bei Steuerung
PEA-Kabel
(Siehe IXA SCARA Kat. V2.7 Ruickseite)
<Modell: CB-X-PIO/PIOH020>
Standardlange: 2 m

(Wird bei PEA-Steuerungsspezifikation
mitgeliefert)

Di

Erweiterte Bewegungs-

steuerung

(Kabel ist kundenseitig

bereitzustellen)
Motor-
Spannungsversor-

I%l PCON/ACON/
SCON-CB, MCON

(MECHATROLINK llI-Spezifikation)

gung 3-phasig
200/230 VAC

Not-Aus-Beschaltung
(vom Kunden
bereitzustellen)

* Bitte kontaktieren Sie 1Al bzgl. Einzel-
heiten des Not-Aus-Schaltkreises.

* Nur bei SAX-Typ benétigt
(nicht bei RAX-Typ)

Steuerungs-Span-
nungsversorgung Einphasig
200/230 VAC

—— Bremsschalter-

Spannungssversorgung
24VDC (Hinweis 1)

E/A-Spannungssversorgung
24VDC

Enthalten bei Bremswiderstandsmodul

Bremswiderstandskabel 1 m

(Hinweis 1) Bei AnschluB einer Achse mit Bremse ist eine
Bremsspannungversorgung von +24 V erforderlich.

Bremswiderstandsmodul

Fir die erforderliche Anzahl an Bremswider-
standsmodulen siehe IXA SCARA Kat. V2.7 5.28.

*Bei Anschluss an die Stromversorgung
sind folgende Filter 0.4. einzusetzen:
© Storfilter, Modellempfehlung
3-phasig TAC-20-683 (Hersteller: COSEL)
1-phasig NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)
@ Ferrit-Ring, Modellempfehlung
ESD-R-25 (Hersteller: NEC Tokin)
©® EMV-Filter, Modellempfehlung
Fiir Steuerungsanschlu: ZCAT3035-1330 (Hersteller: TDK)
Fiir MotoranschluB: RFC-H13 (Hersteller: Kitagawa)
® Uberspannungsschutz, Modellempfehlung
3-phasig RAV-781BXZ-4 (Hersteller: Okaya Electric)
1-phasig RAV-781BWZ-2A (Hersteller: Okaya Electric)
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@ Fiir IX SCARA-Roboter

Modelle

[Typ XSEL-RAX/SAX]

(Spez. der 5. ~ 8. Zusatzachse)

XSEL-[_|-[ |- )-|

Serie Typ SCARA- Motor- Enkoder- Option Netzwerk-Typ E/A-Typ E/A-Kabel- Spannungs-
Grundroboter-Typ  typ typ (Einschub 1) (Einschub 2) (Einschub 1) (Einschub 2) lange versorgung
I L

Nicht belegt

1 SCARA-Einheit Batterielos-Absolut /

Inkremental

SCARA + 1-Achs-Spez. 32 Eingédnge / 16 Ausgange (NPN)
Absolut

SCARA + 2-Achs-Spez. 16 Eingange / 32 Ausgange (NPN)
Index-Absolut Nicht belegt

SCARA + 3-Achs-Spez. 48 Eingdnge / 48 Ausgénge (NPN)

SCARA + 4-Achs-Spez.

1 SCARA-Einheit, Global-
Spez. (gemiB sicherheitskategorie)

SCARA- + 1-Achs-Global-

Multi-Rotations-Absolut

DeviceNet 32 Eingéinge / 16 Ausgéinge (PNP)

16 Eingdnge / 32 Ausgénge (PNP)

PROFIBUS-DP 48 Eingénge / 48 Ausgénge (PNP)

Spez. (gemi Sicherheitskategorie) Bremse Nicht beleat
icht bele le wi d " i di
SCARA- + 2-Achs-Global- Creep-Sensor 9 ) [E).le w;t\:)bakl;en Netzwerk Karten sind nur fiir die entsprechenden
Spez. (gemat sicherheitskategorie) . EtherNet/IP inschiibe bestimmt.
SCARA- + 3-Achs-Global- Boost-Funktion EtherCAT (*) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe kénnen

Referenzh)unktsensor ) gleichzeitig genutzt werden.

Spez. (gemit Sicherheitskategorie) (Grenzschalter-kompatibel)
SCARA- +4-Achs-Global-

Spez. (gemiB sicherheitskategorie)

Master-Achse

Slave-Achse

12 W Servomotor 150 W Servomotor Kein Kabel
NIRRT Wandmontage-Typ 2 m (Standard)
NNN1205~8040H  [ENTRTR 20 W Servomotor 200 W Servomotor
Rl nverser Wandmontage Typ 30 W Servomotor fiir RCS2 300 W Servomotor 2m
N(NNIPIETER BN Ultra-kompakter Standard-Typ mit Bremse [MEINNEWILEEVENEE Deckenmontage-Typ - 5m
30 W Servomotor fiir RS 400 W Servomotor
OS\EOISEEAS M Hochgeschwindigkeits-Typ [NNEOLEENENEIE  Inverser Deckenmontage-Typ

: 60 W Servomotor
DNEPIER VLR Reinraum-Typ Hinweis: Bei Auswahl des IX-NNN1205/1505/1805

INN@PLESENS: M Ultra-kompakter Reinraum-Typ mit Bremse oder IX-NNC1205/1505/1805 mit Brems-
Option ist sicherzustellen, dass diese unter
der Modell-Ziffer ,SCARA-Typ" spezifiziert
wird (1205B/1505B/1805B).

600 W Servomotor
750 W Servomotor ERN Dreiphasig 230 VAC

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt,
bei denen die Modellcode-Wahl zu Gberpriifen ist.

<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation>

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fur alle 30 W-Achsen auBer RS

® ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir Rotationsachse RS

100 W Servomotor

INWPLIECREENEE Spritzwassergeschitzter Typ (Beispiel: , 12" fir 12 W-Servomotor)

* Hinweis zur Auswahl von Einachs-Robotern:
Die Bedingungen fiir den Anschluss von Einachs-Robotern d@ndern sich je nach eingesetztem SCARA-Roboter.
Fur Einzelheiten siehe ,Nicht anschliessbare Achsen” auf S7-294.

[Typ XSEL-RAXD8/SAXDS]

Serie Typ SCARA- SCARA- Netzwerk-Typ E/A-Typ E/A-Kabel- Spannungs-
Grundroboter-Typ 1 Grundroboter-Typ 2 (Einschub 1) (Einschub 2) (Einschub 1) (Einschub 2) lange versorgung

2 SCARA-Einheiten

2 SCARA-Einheiten, Global-
Spez. (gemiB Sicherheitskategorie)

Nicht belegt Kein Kabel

32 Eingénge / 16 Ausgange (NPN) 2 m (Standard)

16 Eingange / 32 Ausgéange (NPN) 3m

5m

Nicht belegt 48 Eingange / 48 Ausgéange (NPN)

NNN1205~6030H Standard-Typ

DeviceNet 32 Eingénge / 16 Ausgange (PNP)
CC-Link

PROFIBUS-DP

NNN1205B~1805B Ultra-kompakter Standard-Typ mit Bremse

16 Eingdnge / 32 Ausgénge (PNP)

NNC1205~6030H Reinraum-Typ

48 Eingénge / 48 Ausgénge (PNP)

NNC1205B~1805B Ultra-kompakter Reinraum-Typ mit Bremse

NNW2515H=6030H Spritzwassergeschitzter Typ (¥) Die wahlbaren Netzwerk-Karten sind nur fiir die entsprechenden
Nicht belegt Einschiibe bestimmt.

TNN3015H~3515H Wandmontage-Typ

3 Dreiphasig 230 VAC

EtherNet/IP (*) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe konnen

UNN3015H~3515H Inverser Wandmontage-Typ
gleichzeitig genutzt werden.

EtherCAT

HNN5020H~6020H Deckenmontage-Typ

INN5020H~6020H Inverser Deckenmontage-Typ

Hinweis: Bei Auswahl des IX-NNN1205/1505/1805 oder IX-NNC1205/1505/1805 mit Brems-Option ist sicherzustellen, dass diese unter der Modell-Ziffer ,SCARA-Typ” spezifiziert wird (1205B/1505B/1805B).

* Hinweis zur Auswahl von SCARA-Robotern:
Beim Zusammen-Anschluss von zwei SCARA-Robotern gibt es Einschrankungen.
Fir Einzelheiten siehe ,Nicht anschliessbare SCARA-Roboter” auf S7-294.
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® Fiir IX SCARA-Roboter

Modelle

[Typ XSEL-PX/QX]
XseL - - M JL JL AL 0 JL DA H
Serie Typ IXSCARA-Grund- (Spezifikation der 5. Zusatzachse) (Spezifikation der 6. Zusatzachse)

N O O

Netzwerk- ~ (Einschub 1)  (Enschub2) (Enschub3) (Enschub4)  E/A-Kabel- Spannungs-

roboter-Typ  Motortyp Enkoder-  Option Motortyp Enkoder-  Option i T‘!C% b Standard-  E/A-Erweiterung lange VSTSOJ'
typ typ Inscnu E/A un
[2.C8 4-Achs-Typ
Batterielos-Absolut / Batterielos-Absolut / £l Dreiphasig 230 VAC
26N 5-Achs-Typ Inkremental Inkremental
.Gl 6-Achs-Typ /AW Absolut .8 Absolut
(0.8 4-Achs-Global-Typ (gemi Sicherheitskat) Index-Absolut Index-Absolut
(0) G} 5-Achs-Global-Typ (gemifSicherheiskat) /W Multi-Rotations-Absolut /W Multi-Rotations-Absolut
[0)(S) 6-Achs-Global-Typ (gemiBSicherheitskat) Nicht belegt Kein Kabel
32Ein-/ 16 Ausgange (NPN) 2m
16 Ein-/ 32 Ausgénge (NPN) 3m
NINNPUEEEIZN B Standard-Typ 3N Bremse ;3 Bremse 48 Ein-/ 48 Ausgénge (NPN) 5m
NNNT205B~15058 NS (@ Creep-Sensor (@l Creep-Sensor 32Ein-/ 16 Ausgénge (PNP)
Sk Referenzpunktsensor Referenzpunktsensor . B
WS \EILEENITI Hochgeschwindigkeits-Typ (N (Grenzschalter-kompatibel) (N (Grenzschalter-kompatibel) 16 Ein-/ 32 Ausgange (PNP)
\N@PEEROZN B Reinraum-Typ \{ Master-Achse /M Master-Achse 48 Ein-/ 48 Ausgénge (PNP)
NNC1205B~18055  [tmepuii o R M slave-Achse W slave-Achse Einschub-Blende E/A-Erweit
NNIPEIEEEOENEN Spritzwassergeschiitzter Typ
LNNENELEERIEL BN \WWandmontage-Typ *Bei Auswahl von DV, CC, PR oder EP anstelle
einer Standard-E/A oder E/A-Erweitewrung,
(UNNERET BRI ET S Inverser Wandmontage-Typ ist 0" (,kein Kabel") fir die E/A-Kabellinge
GUNEOLEENIE Deckenmontage-Typ Nicht belegt einzugeben.
N g DeviceNet *Wenn keine E/A-Erweiterung benétigt wird,
INNEILBENZI R Inverser Deckenmontage-Typ ist ,E" (,nicht belegt”) fir Einschub 2 bis 4
Hinweis:Bei Auswahl des IX-NNN1205/1505/1805 CC-Link \7‘1’:1‘:]9:1222 P
oder IX-NNC1205/1505/1805 mit Brems- _ ) T s N !
Option ist sicherzustellen, dass diese unter PROFIBUS-DP L5 d?r Code fur.d|e E/A Erwe.lferun'g bei der
der Modell-Ziffer ,SCARA-Typ” spezifiziert EtherNet/IP gewuns_chten Elnsch.ub-Posmon elnzuge_ben.
wird (1205B/1505B/18058). Wenn eine E/A-Erweiterung vorgesehen ist,
* Die Ethernet/IP-Spezifikation ~muss das Steuerungsgehduse mit dem
unterstiitzt auch Ethernet.  entsprechenden Einschubsockel vorkonfi-
guriert sein.
12 ppAl O 60 W ZOON 400 W VAN 12 W O 60 W ZION 400 W Wenn eine E/A-Erweiterung zunéichst nicht,
POl 20 W 100 R 0l 600 W PO 20 W 100 RN 0l 600 W §on§ern erft spéte'zr installiert werd?n sol_!,
ist ein Gehause mit verblendeten Einschiiben
[N 30 W (N 150 W [WEIN 750 W 0Dl 30W (0N 150 W AN 750 W zu bestellen und ,S" fiir die Einschtibe 2 bei
i ben.
30 BNV 200 B 30 BN 200 B einzugenen

(Beispiel: , 12" fur 12 W-Servomotor)

(Beispiel: , 12" fur 12 W-Servomotor)

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des
Motortyps der Achse. Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt,

bei denen die Modellcode-Wahl zu Gberpriifen ist.

<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation>

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fir alle 30 W-Achsen auB3er RS
® ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez. ... Fiir Rotationsachse RS

Beispiele:

Eine E/A-Erweiterungseinheit in Einschub 2, alle andere Einschiibe
bleiben ungenutzt ... XSEL-PX4-NNN1205-N1-N1EE-2-3

Nur Einschub-Blenden fiir E/A-Erweitungen, die spater nachgeriistet
werden kénnen ... XSEL-PX4-NNN1205-N1-S5S-2-3

* Beim PX5/QX5/PX6/QX6-Typ sind Einzelheiten fiir die 5. und 6. Achse einzugeben.
* Beim Hochgeschwindigkeits-Typ mit der Armlange 700/800 sind max. 4 Achsen anschlief3bar (nur SCARA-Roboter).
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® Fiir IX SCARA-Roboter

Nicht anschliessbare Achsen

Flir XSEL-PX/QX (5. und 6. Achse)
RCS2-005N (mit Inkremental-Enkoder), RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD,
NS-SXMO/SZMO (nur beide mit Inkremental-Enkoder), DDA-Serie

Flir XSEL-RAX/SAX (5. ~ 8. Achse)
RCS2-00O5N (mit Inkremental-Enkoder), RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD,
NS-SXMO/SZMO (nur beide mit Inkreméntal-Enkoder), RCS2-RA13R (mit Kraftmesszelle), RCS3-RALCIR

Limitierung zusatzlich anschliessbarer Achsen

H Limitierung zusatzlicher Achsen bei AnschluB3 an XSEL-RAX/SAX
Bei der SCARA-Steuerung ist die Gesamt-Wattleistung und der nebem dem SCARA-Roboter zusétzlich anschliessbaren Achsen eingeschrankt.
Es ist sicherzustellen, daB die ,Gesamt-Wattleistung und Anzahl anschliessbarer Achsen” in der Tabelle unten nicht Gberschritten wird.

Gesamt-Wattleistung und max. Anzahl anschliessbarer Achsen
3-Phasen-Spezifikation
Ultra-kompakter Typ NN*1205 / NN*1505 / NN*1805 1500 W 4 Achsen (max. 750 W / Achse)

NN*2515H / TNN3015H / UNN3015H
NN*3515H / TNN3515H / UNN3515H

NN*500000H / HNN5020H / INN5020H
NN*600000H / HNN6020H / INN6020H

NN*700000H / HNN70OICIH / INN700JCIH
NN*80CICIH / HNN8OLCICIH / INN80CIIH

High-Speed-Hochleistungs-Typ | NSN5016H /NSN6016H Keine Anschlussméglichkeit

SCARA-Roboter-Modellreihe

Kleiner Hochleistungs-Typ 1500 W 4 Achsen (max. 750 W / Achse)

Mittlerer Hochleistungs-Typ 600 W 4 Achsen (max. 600 W / Achse)

GroBer Hochleistungs-Typ Keine Anschlussmdoglichkeit

M Limitierung anschliessbarer SCARA-Roboter bei Anschluf3 an XSEL-RAXD/SAXD

Es kdnnen max. zwei SCARA-Roboter an die SCARA-Steuerung angeschlossen werden, wobei die Kombinationen limitiert sind. Aus den Anschlu-Kombinationen unten ist auszuwahlen.

SCARA-Roboter-Modellreihen und -Typen fiir 2-fach-Roboter-Kombinationen
1. Roboter 2. Roboter
Ultra-kompakter Typ NN*1205 / NN*1505 / NN*1805 Mittlerer Hochleistungs-Typ

NN*2515H / NN*3515H Kleiner Hochleistungs-Typ
Kleiner Hochleistungs-Typ TNN3015H / UNN3015H
TNN3515H / UNN3515H Ultra-kompakter Typ
NN*50000H / NN*6000OH
Mittlerer Hochleistungs-Typ HNN5020H / INN5020H

HNN6020H / INN6020H

NN*70COH / NN*80CCH
GroRer Hochleistungs-Typ HNN700OOH / INN70OOH Keine Anschlussméglichkeit
HNN8O0OOH / INN8oOOH

High-Speed-Hochleistungs-Typ | NSN5016H / NSN6016H Keine Anschlussméglichkeit
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® Fiir IX SCARA-Roboter

Systemkonfiguration

B XSEL-RAX/RAXD/SAX/SAXD

SPS Feldnetzwerk
PC-Software .
(See IXA SCARA cat. V2.7 P.29) ECEVL'IC:kNe‘
*(®) = PC-seitig, © = Steuerungsseitig PROFIBUS-DP
(PRS232-©ORS232 Handorogram- EtherCAT
<Modell: 1A-101-X-MW> (fiir RAX/RAXD) andprog EtherNet/IP
PUSB-©ORS232 miergerat | ) )
<Modell: IA-101-X-USBMWS> (fiir RAX/RAXD) (Siehe IXA SCARA Die Etf::Net/lP-Spez. kann Ethernet unterstiitzen.
(PRS232-(ORS232 Kat.V2.7'5.29) Enthalten bei Steuerung {}
<Modell: IA-101-XA-MW> (fiir SAX/SAXD) <Modell: TB-02-00> 7
(®USB—USB/Ethernet Ab Version 2.0 Blindstecker Enthalten bei Steuerung
<Modell: IA-101-N> (Siehe IXA SCARA PEA-Kabel
Ab Version 13.00.00.00 E:/tlo\iiiﬁ?)ﬁ; (Siehe IXA SCARA Kat. V2.7 Riickseite)
: <Modell: CB-X-PIO/PIOH020>
Standardlange: 2 m
(Wird bei PEA-Steuerungsspezifikation
555555585 Enthalten bei mitgeliefert)
L—_l PC-Software
_— —> —

Kommunikationskabel

<Modell: CB-ST-E1MWO050-EB> (fiir RAX/RAXD) D

<Modell: CB-ST-A2MWO050-EB> (fiir SAX/SAXD) -

Not-Aus- Erweiterte Bewegungs-
(Scohaltlelf ) 5m J—» steuerung PCON/ACON/
SCON-CB, MCON

USB/Ethernet-Kabel (Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

—— |

_—
RAX/SAX
Motorkabel RAX/SAX
Motor-Roboterkabel ® 1.~4. Achse:
Enkoderkabel RA);(/-I\Z;S::(;(D
Enkoder-Roboterkabel Py 1.~8{Achse:

Wird bei Angabe der Kabellénge
in der Achs-Modellspezifikation
mitgeliefert.

Anschliessbare Achsen (5.~8. Achse)

IXA-Serie (2 Einheiten)

Das Motorkabel und das Enkoderkabel
fur den SCARA-Roboter ist abhangig vom
SCARA-Typ. Fur weitere Informationen
siehe Spezifikation des SCARA-Roboters.

(Kabel ist kundenseitig

bereitzustellen)

(MECHATROLINK lll-Spezifikation)

L Motor-Spannungs-
versorgung 3-phasig
200/230 VAC

Not-Aus-Beschaltung
(vom Kunden bereitzustellen)

* Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl. Einzel-
heiten des Not-Aus-Schaltkreises.
* Nur bei SAX/SAXD-Typ benétigt

Steuerungs-Spannungs-
versorgung Einphasig
200/230 VAC

Bremsschalter-Spannungssversorgung
24VDC  (Hinweis 1)

E/A-Spannungssversorgung
24VDC

Enthalten bei Bremswiderstandsmodul

Bremswiderstandskabel 1 m

<Ein-Achs-Roboter, Kartesische Roboter,

RCS2/RCS3/RCS4-Baureihe>

(Hinweis 1) Bei AnschluB einer Achse mit Bremse ist eine
Bremsspannungversorgung von +24 V erforderlich.

Bremswiderstandsmodul
Fur die erforderliche Anzahl an Bremswider-
standsmodulen siehe IXA SCARA Kat. V2.7 S.28.

(nicht bei RAX/RAXD-Typ)

*Bei Anschluss an die Stromversorgung
sind folgende Filter 0.d. einzusetzen:
O Storfilter, Modellempfehlung
3-phasig TAC-20-683 (Hersteller: COSEL)
1-phasig NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)
O Ferrit-Ring, Modellempfehlung
ESD-R-25 (Hersteller: NEC Tokin)
OEMV-Filter, Modellempfehlung
Fur SteuerungsanschluB3: ZCAT3035-1330
(Hersteller: TDK)
Fir Motoranschlu3: RFC-H13
(Hersteller: Kitagawa)
® Jberspannungsschutz, Modellempfehlung
3-phasig RAV-781BXZ-4
(Hersteller: Okaya Electric)
1-phasig RAV-781BWZ-2A
(Hersteller: Okaya Electric)
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B XSEL-PX/QX
‘ﬂ‘ Anschliessbare Achsen (5. und 6. Achse)
Dazu diese Modelle mit Inkremental-

Spezifikation: RCS2-CIC15N (kurze Mini-
Tischschlittenachse), NS-SXMO/SZMO.

Wird mit der Achse geliefert

Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.

Peripherie-Gerite

E/A-Flachbandkabel
2m

(Siehe IXA SCARA
Kat. V2.7 Rickseite)

Feldnetzwerk-Verbindung
® Device Net

) . o Handprogram-
(Siehe die Produktmodellseite jeder Achse)  SPS etc. ® CC-Link miergerat
* Die Modelle RCS2-RA7/SRA7/SRGS7/ | |  PROFIBUS-DP (Siehe IXA SCARA
SRGD?7 kénnen nicht als 5. und 6. Achse ® EtherNet/IP Kat. V2.7 5.29)
mit der XSEL-P/Q betrieben werden. Die EtherNet/IP-Spez. kann <Modell:TB-02-0>

Ethernet unterstiitzen.

Serieller Kommunikationsport
2 Kanal-Standard fiir RS232

PC-Software

fiir RS232

(Siehe IXA SCARA Kat. V2.7 5.29)
<Modell: 1A-101-X-MW> (fiir PX)
<Modell: 1A-101-X-USBMW> (fiir PX)
<Modell: 1A-101-XA-MW> (fiir QX)

Motorkabel

Motor-Roboterkabel
Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabellénge in der

7- 2 96 XSEL

(Not-Aus-
- Schalter)
5m
«— [
Kommunikationskabel

<Modell: CB-ST-E1TMWO050-EB> (fiir PX)
<Modell: CB-ST-A2MWO050-EB> (fiir QX)

Ly

(fiir PX-Typ nicht erforderlich)

o E/A-Erweiterungsmodul
euerungs-
° |
Spannungsversorgung  Spannungsversorgung System-E/As *\ZEA Ka_rteE/A Erweit
i enn ein E/A-Erweiterungs-
Einphasig 230 VAC 3-phasig 230 VAC (QX-Typ) @ Not-Aus Bremswiderstandsmodul | © 2t S - L den f’o”
) ) . ® Freigabe - ist ein anderes Gehause der
*Bei Anschluss an die Stromversorgung sind folgende Filter 0. einzusetzen: N @ Betriebsbereitschaft PX/QX-Steuerung erforderlich
o Storfilter, Modellempfehlung 3-phasig TAC-20-683 (Hersteller. COSEL) . . l 9 )
® 1.~4. Achse: 1-phasig NBH-20-432 (Hersteller: COSEL) : |
IXA-Serie o Ferit-Ring, Modellempfehlung  ESD-R-25 (Hersteller: NEC Tokin) . Not-Aus-BeschaItung
Das Motorkabel und das Enkoderkabel * EWV-ie, Modelempfehung Eﬂ i;euerungsz:ns?gfgﬁ/\ﬁo3ﬁ-1“33 [EersteHer ” (vom Kunden bereitzustellen) Fur die erforderliche .
fiir den SCARA-Roboter ist abhangig vom {r Motoranschlu: RFC-H3 (Hersteller: Kitagawe) Anzahl an Bremswider- Entzalten t:jel Breme
SCARA-Typ. Fiir weitere Informationen | | ® (Jberspannungsschutz, 3-phasig RAV-781BXZ-4 (Hersteller: Okaya Electric . widerstandsmodu
siehe Speifikation des SCARA-Roboters Mode Iempfer%\ung I—Shas‘\g RAV-781 BWZ—Z(A (Hersteller OZaya E\e(tv)\() Nur fiir QX-Typ standsmodulen siehe Bremswider-
IXA SCARA Kat. V2.7 5.28.

standskabel 1 m




TB-02

B-02

Universal-Tool fiir Positionier-/Programmsteuerung

Touch-Panel-Handprogrammiergerit TB-02

C € [Ros

B Mit einem 7“-Farb-Touch-Panel ausgestattet werden Buttons und Buchstaben leichter erkennbar, was die Bedienbarkeit verbessert.

B Funktionen fiir Programmsteuerungen blieben unverandert zum Vorgangermodell. Funktionen fiir Positioniersteuerungen
wurden erweitert wie etwa um eine Lotsenfunktion, was die Modell-Einstellung mittels einer interaktiven Methode erleichtert.

B Sowohl Programm- als auch Positioniersteuerungen werden unterstitzt.
(AuBer Modelle alter als die der CON-Serie fiir RCP2-Achsen und die der Serie SEL-E/G)

B Die Standard-Ausfiihrung fallt mit einer Tiefe von 25 mm sehr schlank aus.
B Programme/Daten auf SD-Karte abspeicherbar.
B Ausgestattet mit Screenshot-Funktion, geeignet zur Erstellung von Verfahrenanweisungen und Zustandsprotokollen.

Viele neue Funktionen fiir erweiterten Support und Bedienkomfort (2~13, 18 und 19 sind Funktionen fiir Positioniersteuerungen)

1 | Hauptmeni Ein MenU-Bildschirm, der Gber die Auswahl von Icons leicht visuell bedienbar ist.

2 | Positionseingabe-Anleitung | Eine Funktion, die auf interaktive Weise durch die Einstellungsmaglichkeiten der Positionsdaten fiihrt.

3 | E/A-Steuerungs-Anleitung Eine Funktion, die auf interaktive Weise die E/A-Betriebsart der Positioniersteuerung anleitet.

4 | Einfache Programmeinstellung | Eine Funktion, die auf interaktive Weise die Eingaben von Betriebsart, Position und Geschwindigkeit begleitet.

5 | Offboard-Tuning Eine.Funktion zur B.erfechnu'ng Qer optimalen steuerun'gsparameter—EinsteIIung (fiir jeden Servo-Verstarker-Typ)
sowie der Zykluszeit Uber die Eingabe der Betriebsbedingungen.

AR Eltne Funktion, die auf interaktive Weise bei einem Storfall genauere Alarminformationen anzeigt sowie Schritte zur

orungsbehebung.

7 | Ersatzteil-Liste Eine Funktion, die regelméfBige Wartungszeiten anzeigt sowie zum Zeitpunkt einer Fehlfunktion die Ersatzteilliste zwecks Teileaustausch.

8 | Startbildschirm-Einstellung | Eine Funktion zur Auswahl des Startbildschirms und Ausblendung des Lotsenfunktions-lcons im Hauptmeni.

9 | Pulstreiber-Steuerungseinstellung | Eine Funktion, die via Spezial-Bildschirm die Eingabe zusammenhangender Parameter-Einstellungen einer Pulstreibersteuerung erleichtert.

10 | Begriffsglossar Eine Funktion, die die Erklarung von Katalogbegriffen anzeigt sowie von anverwandten aus dem Positioniersteuerungsbetrieb.

11| Gateway-Einstellung/Uberwachung | Eine Funktion zur Einstellung und Uberwachung der Gateway-Einheit eines MCON/MSEP-C/RCP6S-Gateway-Systems.

12 | Einfache Programm-Funktion | Eine Funktion zur Ausfiihrung einfacher Programmoperationen wie Positionswiederholung oder Haltezeiteinstellung.

13| Servo-Monitoring Eine Uberwachungsfunktion zur Priifung der tatsichlichen Betriebsbedingungen mit Anzeige von Signalkurven.

14 | Teaching-Update Eine Funktion zum Update der Gerate-Software.

15| Screenshot Eine Funktion zum Abspeichern eines Screenshots als bmp-Datei auf die SD-Karte durch Anclicken des unteren rechten Bildschirmrands.

16 | Grof3es Display Ein 7“-Vollfarben-Touch-Panel macht Buttons und Buchstaben leichter lesbar, was die Usability erhoht.

17 | Mehrsprachenunterstltzung | Englisch, Japanisch oder Chinesisch als Benutzersprache wahlbar.

18 | Netzwerk-Daten Anzeige der E/A-Daten zwischen Host-SPS und Steuerung bei Anschluss einer Einzelachse mit Netzwerk-Spezifikation.

19| Press-Programm-Funktion Eingabe und Durchfiihrung eines Testlaufs flir ein Press-Programm bei Anschluss einer Servopress-Steuerung.
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Spezifikationen

( 3D
Abmessungen www.intelligentactuator.eu ECAD]
75.1

190 RCER)) -4—)55—
Nennspannung DC 24V 25 | 75
Leistungsaufnahme max. 3,6 W (max. 150 mA) 0 DA @ — =
Display 7" TFT 16 Bit-Farben (800x480) Touch-Panel \E W
Umgebungstemperatur 0~ 40°C o
Luftfeuchtigkeit 20 ~ 80% rel. Feuchte (nicht kondensierend) g
Schutzart IP20 .
. 470 g (nur Programmiergerét TB-02) + 330 g (5 m-Kabel) : u
Gewicht —— 0 ) 17|
600 g (nur Programmiergerét T8-02D) + 330 g (5 m-Kabel) % %
Kabellange 5 m (@am Programmiergerét fixiertes Standardkabel)
Standard- Totmannschalter-
Spezifikation Spezifikation
Modelltypen

Das Handprogrammiergerat ist zwar mit jeder Steuerung auf S. 7-318 kompatibel, aber das Kabel fallt je nach Steuerung anders aus.
* Fir die Standard-Ausfiihrung wird als Farbe fiir den Not-Aus-Schalter die Farbe grau empfohlen, fiir die Totmannschalter-Ausfiihrung die Farbe rot (Modell: ...-SWR).

@ Handprogrammiergerit + Kabel als Set

Zugehoriges Kabel

Typ Modell Spezifikation
Fiir Positioniersteuerungen | Fiir Programmsteuerungen
it Rasfisiaiiar wiiel Fras i TB-02-SC Standard—Spez!ﬁkat!on (Grauer Stop-Schalter) G)CBTB1-X002
Stelierlingengemainsamibestimmte TB-02-SC-SWR Standard-Spezifikation (Roter Stop-Schalter) (DCB-TBI-C002 N
TB-02D-SC Totmannschalter-Spezifikation (Grauer Stop-Schalter)

Modelltypen

TB-02D-SC-SWR

Totmannschalter-Spezifikation (Roter Stop-Schalter)

(3CB-SEL-5J5002

TB-02-C

Standard-Spezifikation (Grauer Stop-Schalter)

Fir Positioniersteuerungen TB-02-C-SWR Standard-Spezifikation (Roter Stop-Schalter) (CB-TBI-C002

bestimmte Modelltypen TB-02D-C Totmannschalter-Spezifikation (Grauer Stop-Schalter)
TB-02D-C-SWR Totmannschalter-Spezifikation (Roter Stop-Schalter)
TB-02-S Standard-Spezifikation (Grauer Stop-Schalter)

Fiir Progammsteuerungen TB-02-S-SWR Standard-Spezifikation (Roter Stop-Schalter)

bestimmte Modelltypen TB-02D-S Totmannschalter-Spezifikation (Grauer Stop-Schalter) (2XCB-TB1-X002 + ()CB-SEL-5J5002
TB-02D-S-SWR Totmannschalter-Spezifikation (Roter Stop-Schalter)

* Am Ende der Modellbezeichnung kann ,-ENG” fiir die Benutzersprache Englisch spezifiziert werden (Voreinstellung bei Versendung ab Werk).

@ Nur Handprogrammiergerit (ohne Kabel)

Typ Modell Spezifikation
Fiir Positionier- und|Programm- TB-02-SCN Standard—Speziﬁkation (Grauer Stop-Schalter)
steuerungen/gemeinsam bestimmte TB-02-SCN-SWR | Standard-Spezifikation (Roter Stop-Schalter)
TB-02D-SCN Totmannschalter-Spezifikation (Grauer Stop-Schalter)

Modelltypen

TB-02D-SCN-SWR

Totmannschalter-Spezifikation (Roter Stop-Schalter)

@ Nur Kabel
Typ Modell
Positioniersteuerungskabel (DCB-TB1-C002
(2)CB-TB1-X002
Programmsteuerungskabel (3)CB-SEL-5J5002 (Adapterkabel) *
Handprogrammiergerét-Adapterkabel | 9CB-TB1-GC002
* Fir Anschluss an ASEL, PSEL, SSEL und MSEL ist das Kabel CB-TB1-X002 zu verwenden.
@ Zubehér
Name Modell Beschreibung
Tragriemen STR-1 Wird an die untere linke Seite des Programmiergerats angesteckt.
Handschlaufe GRP-1 Gurtband fir den sicheren Halt des Handprogrammiergerédts mit der linken Hand.
Spiralkordel SIC-1 Eine Schnur, die das Programmiergerat mit dem riickseitig angebrachten Touch-Pen lose verbindet.

(Hinweis) Bitte kontaktieren Sie uns bei Verwendung der Steuerungen XSEL-KE/KET/KETX.
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TB-02

Passende Steuerungen / Anschluss gemaB Sicherheitskategorie

I .

Half-Pitch Half-Pitch

* Bei Standard-Ausflihrung der Steuerung
wird als Farbe fiir den Not-Aus-Schalter der
Standard-Spezifikation die Farbe grau empfohlen,
bei Global-Ausfiihrung der Steuerung (gemaf
Sicherheitskategorie) die Farbe rot der
Totmannschalter-Spezifikation (Modell: ...-SWR).

Kabelldnge

@

O D-sub 25-polig D-sub 25-polig @
©) ©) Half-Pitch
Mini-DIN 8-polig D-sub 25-polig D-sub 26-polig
GemaB Sicherheitskategorie GemdB Sicherheitskategorie
Programmsteuerungen
XSEL-P/Q/PX/QX
XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXDS/SAXDS

Programm- HPG-Adapter fiir Programm-
EleCylinder  Positioniersteuerungen steuerungen steuerungen |A-LB-TGS
EC PCON-CB/CFB/CGB/CGFB SSEL
PSEP ACON-CB/CGB MSEL
ASEP DCON-CB/CGB RSEL
DSEP SCON-CB/CGB 05
ERC3 SCON-CAL/CGAL ]
ERC2 PCON-CYB/PLB/POB
RCP6S *1 ACON-CYB/PLB/POB
MSEP-C/LC DCON-CYB/PLB/POB
MCON-C/CG Programmsteuerungen
MSCON

HPG-Adapter fiir Positionier-
steuerungen RCB-LB-TGS

(Hinweis) Bitte kontaktieren
Sie uns bei Verwendung der
KE/KET/KETX.

0.5m

Tabletop-Roboter TTA Positioniersteuerungen

*1 Fur den RCP6S-Betrieb ist eine Gateway- oder SPS-Anschlusseinheit erforderlich.

*1 Kompatibel zu Sicherheitskat. 4
bei Einsatz mit Blindstecker.

B Sicherheitskategorien werden wie unten unterstiitzt. Kompatibel zu den Sicherheitskategorien B bis 4. *1 ¥2 *2 MSEL und TTA sind kompatibel

zu Sicherheitskategorie 3.

HPG-Adapter fiir Positioniersteuerungen
c RCB-LB-TGS (separat erhétlich)
(]
(o]
(=
=}
S
(<))
2
= 0.5m 4
0 PCON ACON SCON DCON |g—
Q9 Steuerungskabel
S CB-CON-LB005
k= (separat erhatlich) HPG-
) Adapterkabel
= CB-TB1-GC002 T
t erhatlich i
PSEP ASEP RCP6S  RCON (separet ematlich) 2m T o e
HPG-Adapter fir
Programmsteuerungen
IA-LB-TGS (separat erhétlich)
0.5m
<[] ] £ < |
5 Steuerungskabel fiir
o)) SSEL MSEL-PC*2 PSEL/ASEL/SSEL/MSEL
g = CB-SEL26H-LBS005 7\
a (separat erhatlich)
- @E
)
0
S
g LTSN @ @ Mit Totmannschalter
= XSEL-Q/SA/QX/SAX in o
TTA* (gemiB Sicher- | g —— TB-02D-SCN-SWR
g SAXD8 heitskategorie) L]
= [N J Kabel 5m
a- CB-TB1-X002
@ 5m Mit Totmannschalter
OO TB0DSsWR
MSEL-PG/PGF*2 RSEL Kabel Kabel Achtung: Fur den Einsatz des HPG-Adapters ist
| (gemaB Sicherheitskategorie) ) CB-SEL-SJS002 CB-TB1-X002 zwingend der Blindstecker DP-4S erforderlich.
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TB-03

B-03

Universal-Tool fiir Positionier-/Programmsteuerung
Touch-Panel-Handprogrammiergerat TB-03

C € [Rokis

1 Einstellung der Betriebsbedingungen \\\NN fff/f

via Drahtlos-Verbindung

Positionsjustierungen und Betriebsbedingungen kénnen

von auflerhalb der Gerétschaft eingestellt werden, auch

ohne Kabelverbindung mit dem EleCylinder-Gehause.

Je nach gewahlter Drahtlos-Option bei der
EleCylinder-Modellspezifikation stehen verschiedene
Drahtlos-Funktionen zur Verfiigung. ,-WL" = Nur Daten-
eingabe, ,-WL2" = Dateneingabe + Achsverfahrbetrieb

* Der Stop-Schalter ist nur bei drahtgebundener Verbindung aktiviert.
Zu beachten ist, dass er bei einer Funk-Verbindung deaktiviert ist.

N

Status-Uberwachung erleichtert die tigliche Wartung und verkiirzt die Storfall-Behebung

Das TB-03 kann beim drahtlosen Empfang von EleCylinder-Daten den Betriebsstatus von bis zu 16 Achsen tiberwachen.
Auch die Wiederanlaufzeit nach einem Storfall kann durch Fehlerbehebung via Drahtlos-Kommunikation verkiirzt werden.

Bildschirm Status-Uberwachung

(L g

Fehler-Status-Uberwachung
\\\N\ \\\\\ \\\\\ QNN Alarme und Warnungen werden
bei Auslosung angezeigt.
Hilfreich zur Storfall-Behebung.

Achsnamen-Anzeige Status-Uberwachung

Kann je nach Kundenanwendungen Achsstatus-Priifung kann zur Bestétigung
beliebig konfiguriert (geandert) werden. des Wartungszeitpunkts verwendet werden.

Bildschirm Storfall-Behebung

3 EleCylinder / Programmsteuerungen / Positioniersteuerungen werden unterstiitzt

Das TB-03 kann mittels entsprechender Kabel mit allen Steuerungen verbunden werden. Es stehen dieselben Funktionen und Betriebseigenschaften
des bisherigen TB-02 zur Verfiigung.

Steuerungen
Kabelverbindung

[ )

— Jn —

Drahtgebundene oder drahtlose Verbindung des EleCylinders
kann unter der EleCylinder-Modelloption ausgewahlt werden.
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TB-03

Das Dateneingabegerat unterstiitzt zwar alle Steuerungen, aber das Kabel féllt je nach angeschlossener Steuerung anders aus.
Der AC-Netzadapter ist entsprechend des Betriebsumfelds auszuwahlen.

model  TB-03- [Kabel] - [AC-Netzadapter]
@ Eingabegerit + Kabel + AC-Netzadapter als Set

Modell Zugehoriges Kabel
Angeschlossene Steuerun i 5 i i
E & Elngabegenst AC-Netzadapter F ur E.IeCyllnder / Fiir Programmsteuerungen
+ Kabel Positioniersteuerungen
i E
EleCylinder T8-03-C @ CB-TB3-C050 -
Positioniersteuerung N *2
E
Programmsteuerung TB-03-S N - (2 CB-TB3-5050 + (3 CB-SEL-5J5002
E
_ TB-03-5C ey @ CB-TB3-5050 + ) CB-SEL-5J5002
EleCylinder . (D CB-TE3-Co50 (Adapterkabel) *3
Positioniersteuerung N*2
Programmsteuerung E
TB-03-SCN *1 - -
N *2
*1 Ohne Kabel *2 Ohne AC-Netzadapter *3 Fiir Anschluss an ASEL, PSEL, SSEL und MSEL ist das Kabel @ zu verwenden.
® Nur Kabel (Einzelprodukt)
Angeschlossene Steuerung Modell
EleCylinder
Positioniersteuerung © CB-TB3-C050
Programmsteuerung (2) CB-TB3-5050
(3) CB-SEL-5J5002 (Adapterkabel) *3
*3 Fiir Anschluss an ASEL, PSEL, SSEL und MSEL ist das Kabel @ zu verwenden.
@ Nur AC-Netzadapter (Einzelprodukt)
Angeschlossene Steuerung Modell Spezifikation Modell-Nr.
EleCylinder
Positioniersteuerung E Fir Europa UNE318-5928
Programmsteuerung

Anschlussmoglichkeiten

® Drahtlose Verbindung (nur EIeCyIinder) [EleCylinder-Modell und Drahtlos-Funktion]
Die Drahtlos-Funktion variiert entsprechend
\\\N f/f der Optionswahl in der Modellspezifikation.

ca. 5 m (Richtwert)

"-“WL" = Dateneingabe per Funkiibertragung

"-WL2" = Dateneingabe + Achsverfahr-
betrieb per Funkiibertragung

(Die Kommunikationsreichweite
variiert je nach Betriebsumgebung)

Achtung: Aufgrund von Zertifizierungsbestimmungen gibt es Landereinschrankungen fiir die Nutzung von Funkverbindungern. Néheres dazu erfahren Sie von unserem Vertriebspersonal.

@ Drahtgebundene Verbindung (Kabel-Anschluss)

> 999 o

Mini-DIN 8-polig i Half-Pitch D-sub 26-polig % D-sub 25-polig
[EleCylinder]
EC
[Positioniersteuerungen]
PCON-CB/CFB/CGB/CGFB PCON-CYB/PLB/POB
ACON-CB/CGB ACON-CYB/PLB/POB
DCON-CB/CGB DCON-CYB/PLB/POB [Programmsteuerungen] [Programmsteuerungen]
SCON-CB/CGB SCON-CAL/CGAL MSEL-PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD
MCON-C/CG MSCON SSEL-CS XSEL-P/Q/PX/QX
RCP6S *1 RCM-P6PC/P6AC/P6DC *1 RSEL TTA

*1 Fur den RCP6S- und RCM-P6-Betrieb ist eine Gateway- oder SPS-Anschlusseinheit erforderlich.
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Referenz & Uberblick
IAl-Steuerungen
Kat.-Auszug Nr. 0221-D

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

1A1

IAl Industrieroboter GmbH
Ober der Réth 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.: +49-6196-8895-0
Fax: +49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAI-GmbH.de
Internet: IAl-automation.com

IAl America, Inc.
2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815

IAl (Shanghai) Co., Ltd

Shanghai Jiahua Business Center A8-303, 808,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China

Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992

IAl CORPORATION
577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0103, Japan
Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192

IAl Robot (Thailand) Co., Ltd

825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand

Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAl, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAI Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland
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