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Auf Pressmor tage ;bgesfimmte Achse
mit einfacher Kraftregelung

I's neue
Pulspresse! /

Schrittmotor

Eine Pulspresse ist eine Achse aus einer

Kombination von Schrittmotor und Kraft- I(RPCuﬁgpligsAse)
messzelle mit Fahigkeit zur Kraftregelung.

Diese unterstUtzt eine Lastwiederholgenau-
igkeit von £1,0 % F.S. (Uber den gesamten
Arbeitsbereich) via Messzellen-Rickmeldung.

B Was bedeutet Pulspresse?

Riickmeldung
(Lastinformation)

. - Hi i kt
@R Kraftmesszelle PCON-CBP
% F.S.:Endwert (engl. Full Scale) Pulspress-Steuerung
Hochster messbarer Wert

1 Geeignet fir Schub- und Zugbetrieb

Schub- als auch Zugbewegungen werden in Lastrichtung unterstutzt.
Es gibt keine Beschrankungen fiir die Schub- oder Zugzeiten.

(Beispiel) Passring-Pressung (Schubbetrieb) @eispie) Kabelsatz-Zugpriifung




System zur Priifung
Beispiel | von Luftundichtheiten in
SuiBgebdck-Verpackungen

Angemessene Kosten

Mit Schrittmotor-Ausriistung liegen diese unter der Halfte einer IAl-Servopresse.

Modellprogramm
Mehrere Typen sind je nach Einsatz auswahlbar (Schubkrafte von 60 N bis 2000 N).

RCP6-RRA4R

RCP6-RRA7R 200 N ~ 2000 N




Leichtes Einrichten Uber entsprechendes Tool

Schub-/Zugbewegungen kdnnen leicht mit Hilfe der PC-Teaching-Software
oder des Handprogrammiergerats vorgenommen werden.

M PC-Teaching-Software (Bildschirmfoto)

M Beispiel einer Passring-Pressmontage

I Position
bei 0 mm
v
bei 50 mm
S Schubkraft von
302 N erreicht

Pressen Abschluss

Sofort-Bewegung Sg:::/geﬂ r?Chrﬁﬁ- Erreichen der
} } gung spezifizierten

Annaherung

Endesignal-

Positions-Nr. 1
Startsignal-
Eingabe

zu Positions-Nr. 2 S
Schubgeschwindig- Schubkraft * Ausgabe

vor das Werkstiick keit von 10 mm/s

* Ein Endesignal wird nicht ausge-
geben, solange die spezifizierte
Schubkraft nicht erreicht wird
innerhalb des Schubweg-Bereichs.



Modellbezeichnungen

Baureih

Enkoder-

e Typ Typ

RCP6-| |- WA-|
— ]

Achsbreite: 40 mm |
Motor abgewinkelt

Achsbreite: 58 mm
Motor abgewinkelt
Achsbreite: 73 mm
Motor abgewinkelt

Batterielos-
Absolut

(Typ RRA4R)

* Der Auswahlbereich variiert je nach Achstyp.

Motor-Typ

Steigung

Hub

Passende
Steuerungen

=L J-

Kabel-
lange

Optionen

|- P3|

(Typ RRA4R)
Steigung 2.5 mm
(Typ RRA6R)
Steigung 1.5 mm
(Typ RRA7R)
Steigung 4 mm

(Typ RRA7R)
Steigung 2 mm

(Typ RRA4R) 350-Schrittmotor

(Typ RRA6R) 42[-Schrittmotor

(Typ RRA7R) 56[J-Schrittmotor

(Typ RRAGR)

110 mm
1

310 mm

115 mm

315mm

(Typ RRA7R)
120 mm

320 mm

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.

|-

)

PCON-CBP/CGBP

I

ohne Kabel

Spezifzierte Lange

Roboterkabel

Bremse

Kabelausgang unten

Kabelausgang seitlich

Kabelausgang oben

Flansch (vorne)

Montageful3

Kraftmesszelle (Standard-Ausriistung)

Abgewinkelter Motor links

Abgewinkelter Motor rechts

Spezifikationstabelle

Hubldnge (mm) and max. Geschwindigkeit (mm/s) Zuladung
) Max. Schub-/ (kg)
* Bandlange = Hublénge (* Zahl in Band = Max. Geschwindigkeit fiir Hubldnge) Steigung Referenz-
Typ Zugkraft ]
(mm) seite
(N) . .
u . . « Horizontal | Vertikal
110 | 115|120 | -Hubldnge in 50 mm-Abstanden wahlbar- | 310 | 315 | 320
RRA7R S.1




RC P6 RoboCylinder

RCP6-RRA4R

(Pulspress-Spezifikation)

Seitmotor-
Bauform

Achsbreite

40

24v
Schritt-
motor

B Modellspezifikationen

RCP6 - RRA4R - WA - 3P - 25 | |- P3| -
[ it ] -1 Typ ] -] kod | - Motortyp - i | - Hub - [ Passende Steuerung | - Kabella| - Optionen
WA | Batterielos-Absolut 35P ‘ Schrittmotor 2.5]2.5mm 110 110mm [p3 ] pcoN | N Kein Kabel Optionen siehe
GroBe 3501 2 1 P im Tabelle unten.
310 310mm s 3m
ite S0 mim) M 5m
xao ierte Linge
ROO b

Horizontal

(Hinweis) Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).

Bitte

beachten

(1) Fur einer Dauerlaufzeit im Schub- und Zugbetrieb gibt es keine Einschrénkungen.
(2) Die Dauerlaufrate kann bei 100 % liegen.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Befestigungsmethode des Achsrahmens
zuteil werden. Einzelheiten dazu siehe S. 17.

(4) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Einzelheiten dazu siehe S. 17.
(5) Fur Informationen zum Einsatz der Kraftmesszelle siehe S. 17.

Hauptspezifikationen

5 RCP6-RRA4R

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteig. (mm) 2.5 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 88 mm, gerollt C10
Maximale Zuladung (kg) 3 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
= | 7Zulad (Hochleistungsstufe eingeschaltet) Spiel max. 0.1 mm
s | Zuladung - —
= Maximale Zuladung (kg) 3 Bemessungskapazitét Kraftmesszelle | 600 N
IS (Hochleistu§gsszlfekausgescha|tet) Lastwiederholgenauigkeit (*1)| 1.0 % F.S. (*2)
S | Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 Zulassige Temperatur, i N . i
= Beschleunig%ng/ Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 Feuacsrft%ekeiet peratd 0lbis 407C, max- 85% RH (nichtkondensierend)
Verzégerung Max. Beschleunigung/Verzogerung (G) 0.5 Schutzart P20
Maximale Zuladung (kg) 3 Schwingungsfestigkeit 49m/s*
_ | zuladung (Hoc.hle|stungsstufe eingeschaltet) Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
s Maximale Zuladung (kg) 3 Motortyp Schrittmotor
= (Hochleistungsstufe ausgeschaltet) Enkodertyp Batterielos-Absolut
£ | Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
52§2I§:lr‘gung/ Nom. Beschleur\'|gungNerz?gerung @G 05 (*1) Prozentuales Verhaltnis der Lastmess-Abweichungen aufgrund der sich wiederholenden
gerung Max. Beschleunigung/Verzogerung (G) 0.5 Vorgange zur Bemessungskapazitit der Kraftmesszelle.
Max. Schubkraft (N) 300 (*2) F.S.: Endwert des Messbereichs (engl. Full Scale), d.h. der hochste messbare Wert.
Schubbewegung Min. Schubkraft (N) 60
Max. Schubgeschwindigkeit (mm/s) 10
Max. Zugkraft (N) 300
Zugbewegung Min. Zugkraft (N) 60
Max. Zuggeschwindigkeit (mm/s) 10
. ; Nichterregt auslosende
Bremse Brems-Spezifikation Ma gngetbr ——
Bremshaltekraft (kgf) 3
Min. Hublange (mm) 110
Hub Max. Hubldnge (mm) 310
Hublédngen-Schrittweite (mm) 50



RC P6 RoboCylinder

Optionen * Jede Option sollte auf den Options-Referenzseiten gepriift werden.
Name Code Seite Kabeltyp Kabelcode

Bremse (*1) B 14 P(1m)
Kabelaustrittsrichtung unten (*1) (*2) CJB 14 Standardkabel S(3m)
Kabelaustrittsrichtung seitlich (*1) cJo 14 M (5 m)
Kabelaustrittsrichtung oben (*1) aT 14 X06 (6 m) ~X10 (10 m)
Flansch (vorne) (*1) FL 14 Speziallangen X11(11m)~X15(15m)
MontagefuB3 (*2) (*3) FT 15 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
Kraftmesszelle (Standard-Ausristung) (*4) LCT 15 RO1(1 m) ~R0O3 (3 m)
Abgewinkelter Motor links (*5) ML 15 R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Abgewinkelter Motor rechts (*5) MR 15 Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)

(*1) Fir die Minimal-Hublénge von 110 mm sind die Optionen zur Kabelaustrittsrichtung

(CJB/CIO/CIT) und Flansch (FL) nicht zusammen mit der Option Bremse (B) auswahlbar.

(*2) Die Option fur die Kabelaustrittsrichtung nach unten (CJB) ist nicht zusammen mit der

Option Montageful3 FT) auswahlbar.
(*3) Siehe S. 15 fiir die enthaltene Menge an MontagefiiSen.

(*4) Es ist sicherzustellen, dass ,LCT” als Option in der Modellspezifikation eingetragen ist.

(*5) Es ist sicherzustellen, dass ,ML" oder ,MR" als Option in der Modellspezifik. eingetragen ist.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

B Hochleistungsstufe eingeschaltet (Einheit fiir die Zuladung: kg)

Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)
(mm/s) 0.5 0.5

0 3 3

40 3 3

85 3 3

130 3 3

150 3 3

200 3 3

Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)
(mm/s) 0.5 0.5

0 3 3

40 3 3

85 3 3

130 3 3

150 3 3

Hub und max. Geschwindigkeit

B Hochleistungsstufe ausgeschaltet (Einheit fiir die Zuladung: kg)

R11(11m)~R15(15m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Hochleistungs- Hub (mm)

stufe 10 | 160 | 210 | 260 | 310
Eingeschaltet 200
Ausgeschaltet 150

(Einheit: mm/s)

Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert

Korrelogramm von Zugkraft und Stromgrenzwert
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RC P6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 20 3 D
*1 Die in der Abbildung gezeigten zwei Befestigungsbohrungen mit Senkung kénnen nicht verwendet werden. www.robocylinder.eu CAD) CAD

(Hinweis) Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht bertihrt.

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

©

67
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f\ _ 0 B3]
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&,0 g:I ] = _— 3| Kabelverbindung
b4 4 <
i B 135 (ohne Bremse) é J
i &
% 22_| 179 (mit Bremse) < Sicherstellung 136 (ohne Bremse)
a von min. 100 180 (mit Bremse) 27
Kabelaustrittsrichtung (Option) <
3
Hub 98.5 L
315 A 30
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| g
\ I i g
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Rahmenboden 39 87) ]
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8 c
e %
©10H7 Tiefe 5 v 8
< =
! £
5
X 2-g3H7 Passloch, 3
4-M5 Tiefe 8 Langloch P pj=———= — 1 Tiefe 4 (vom Rahmenboden) g
(abstandsgleich) (> g3
- 4 k]
3 3T ES— mi
f A E=3 — - + =] @
4M4Tiefe 8 (B2 t
iefe Ljé

Detailansicht von P
H-034Bohrung  Details Rahmen-Langloch

*1 Unbenutzbar,

Querschnitt von S-S F Gx100P

. o
————— — - — — -
Details Montagevorrichtungsmale Dk = I = 1 S
50
d

J (Abstand @3 Bohrung zu Langloch) 06.5 Flachsenkung,
i 1 (Abstand @3 Bohrung zu @3 Bohrung) | | Tiefe 3.5 (von der Gegenseite)
! 4-05.5 Passloch, ! Dx100P | M4 T
| 9.5 Flachsenkung, | 1a 3 i E-M4 Tiefe 6
| - | —
I Tiefe 5.5 ! %
! (abstandsgleich) ! f=—
L& LA 05H7 Passloch | v
| |
| i
S !
1 |
| |
| |
I i
| i
! i
! i

Montagevorrichtung Kraftmesszellenspitze (Referenzgrofe)

Querschnitt von V-V
Details Senkbohrung fiir Rahmenbefestigung

H Abmessungen pro Hub
Hub 110 160 210 260 310
L 244 294 344 394 444
A 214 264 314 364 414
B 184 234 284 334 384
C 50 100 50 100 50
D 1 1 2 2 3
E 6 6 8 8 10
F 100 50 100 50 100
G 1 1 2 2
H 8 10 10 12 12
J 85 85 185 185 285
K 100 100 200 200 300
H Gewicht pro Hub
Hub 110 160 210 260 310
Gewicht Ohne Bremse 22 23 2.4 2.6 2.7
(kg) Mit Bremse 24 25 27 2.8 29

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir hre Anwendung geeigneten Typ aus.

Maximale Steuerungs-Betriebsarten
. . Anzahlan- | Eingangs- Netzwerk *Option Max. Anzahl von | Referenz-
Bezeichnung | Ansicht " ) P o "
steuerbarer | spannun
‘Achcan P g Position | Pulstreiber Programm ov cclcEelPrR N ML M3 EC | EP PRT!SsN|ECM Positionierpunkten seite
’ 512
PCON-CBP/ 1 24w | L, ® - - e e - ®e® - - ®® ® - - (8beiNetzwerk | 18
CGBP Option s °
Spezifikation)

(Hinweis) Fur die Bedeutung der Kiirzel fir den Feldnetzwerk-Typ wie DV und CC etc. siehe S. 19.

7 RCP6-RRA4R



RC P6 RoboCylinder

Achsbreite

60

24v
Schritt-
motor

RCP6-RRAG6R

B Modellspezifikationen
RCP6 - RRAG6R WA 2P - 15 [ |- P3 | - |
[ ureihe | - | Typ |- Enkodertyp | - Motortyp - i | - Hub - d 9] - belld Optionen
WA [ Batterielos-Absolut 42P [ Schrittmotor 15]1.5mm 15[ 115mm [p3 ] pcon | N Kein Kabel Optionen siche
GroBe 4200 1 i P m Tabelle unten.
315| 315mm s 3m
i ) M 5m
XOO Linge
ROD) soterkabel

Robs
=

(Hinweis) Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).

Bitte

beachten

(1) Fur einer Dauerlaufzeit im Schub- und Zugbetrieb gibt es keine Einschrénkungen.

(2) Die Dauerlaufrate kann bei 100 % liegen.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Befestigungsmethode des Achsrahmens

zuteil werden. Einzelheiten dazu siehe S. 17.

(4) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Einzelheiten dazu siehe S. 17.

(5) Fur Informationen zum Einsatz der Kraftmesszelle siehe S. 17.

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteig. (mm) 1.5 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
Maximale Zuladung (kg) 10 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
= | zulad (Hochleistungsstufe eingeschaltet) Spiel max. 0.1 mm
< | Zuladung - —
€ Maximale Zuladung (kg) 10 Bemessungskapazitst Kraftmesszelle | 600 N
N (Hochleistu;\gsst(;ﬁe kausgeschaltet) Lastwiederholgenauigkeit (*1)| 1.0 % F.S. (*2)
S | Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 110 Sssi o K R
= Beschleuniggung/ Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 E:lljacs;;%ekl'imperatur, 0bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzégerung Max. Beschleunigung/Verzogerung (G) 0.3 Schutzart 1P20
Maximale Zuladung (kg) 10 Schwingungsfestigkeit 49 m/s®
_ | Zuladung (Hochlelstungsstufe eingeschaltet) Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
s Maximale Zuladung (kg) 10 Motortyp Schrittmotor
= (Hochleistungsstufe ausgeschaltet) Enkodertyp Batterielos-Absolut
= | Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 110 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
32:;2 Izurzlr?ung/ Nor? Beschleun.lgungN erz?gerung (S 0. (*1) Prozentuales Verhaltnis der Lastmess-Abweichungen aufgrund der sich wiederholenden
gerung Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 Vorgénge zur Bemessungskapazitit der Kraftmesszelle.
Max. Schubkraft (N) 600 (*2) F.S.: Endwert des Messbereichs (engl. Full Scale), d.h. der héchste messbare Wert.
Schubbewegung Min. Schubkraft (N) 60
Max. Schubgeschwindigkeit (mm/s) 10
Max. Zugkraft (N) 600
Zugbewegung Min. Zugkraft (N) 60
Max. Zuggeschwindigkeit (mm/s) 10
. . Nichterregt auslésende
Bremse Brems-Spezifikation Magngetbremse
Bremshaltekraft (kgf) 10
Min. Hublénge (mm) 115
Hub Max. Hubldnge (mm) 315
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50

RCP6-RRAGR 8



RC P6 RoboCylinder
Optionen * Jede Option sollte auf den Options-Referenzseiten gepriift werden. Kabelldngen

Name Code Seite Kabeltyp Kabelcode
Bremse B 14 P(1m)
Kabelaustrittsrichtung unten (*1) CJB 14 Standardkabel S(3m)
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo 14 M (5 m)
Kabelaustrittsrichtung oben aT 14 X06 (6 m) ~X10 (10 m)
Flansch (vorne) FL 14 Speziallangen X11(11 m) ~X15(15m)
MontagefuB (*1) (*2) FT 15 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
Kraftmesszelle (Standard-Ausristung) (*3) LCT 15 RO1(1 m)~R0O3 (3 m)
Abgewinkelter Motor links (*4) ML 15 RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Abgewinkelter Motor rechts (*4) MR 15 Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)
(*1) Die Option fiir die Kabelaustrittsrichtung nach unten (CJB) ist nicht zusammen mit der R11(11m) ~R15(15m)
Option Montageful3 FT) auswéhlbar. R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

(*2) Siehe S. 15 fiir die enthaltene Menge an MontagefiiSen.
(*3) Es ist sicherzustellen, dass ,LCT” als Option in der Modellspezifikation eingetragen ist.
(*4) Es ist sicherzustellen, dass ,ML" oder ,MR" als Option in der Modellspezifik. eingetragen ist.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

B Hochleistungsstufe eingeschaltet (Einheit fiir die Zuladung: kg)

Lage Horizontal‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)

(mm/s) 03 03

0 10 10

35 10 10

70 10 10

100 10 10

110 10 10

B Hochleistungsstufe ausgeschaltet (Einheit fiir die Zuladung: kg)

Lage Horizontal‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)
(mm/s) 03 03
0 10 10
35 10 10
80 10 10

Hub und max. Geschwindigkeit

Hochleistungs- Hub (mm)

stufe 115 | 165 | 215 | 265 | 315
Eingeschaltet 110
Ausgeschaltet 80

(Einheit: mm/s)

Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert Korrelogramm von Zugkraft und Stromgrenzwert

700 700

600 600

= 500 500
s z

£ 400 & 400
£ S

< 300 %,300
5 S

v 200 200

100 100

7 7
0
00 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

g RCP6-RRAGR



RC P6 RoboCylinder

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 20 3 D
www.robocylinder.eu <Ay CAD

(Hinweis) Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

(15.6) (43.3)

67
20
— Déj ! © 3| Kabelverbindung
O I o | — — -
B i 3
— 325 Schmieranschluss fiir
2 e < Kugelumlaufspindel/
‘”7( P , a "’F Efjh“f"g (aulch gegen-
.ohne Bremse) v oo o sz _ -
22 | 157 (mit Bremse) % ””” | b7 ‘
< 1 935 N
ippel.
;5; Sicherstellung 125 (ohne Bremse) dukh’"@‘s’gi’,
% von min. 100 165 (mit Bremse) 385
Pfeilansicht von V
985 L ) Schmieranschluss
315 A 36
3 2
Home ? '
i g
9ol i T ——— 1 —3 B N S S Y
3 QI i Fn P | | o
q — ! | T
T ® SR L ©f
= \ 030h7
ReferenzAach ~ = ° 4-M6 Tiefe 14 a0
(Aeber;\ee:suf\(gsf:erei(h B) 225 (A.D. Schubstange) = 67
an W _
|
= £
S
©10H7 Tiefe 5 T =11 3-04H7 Passloch, Tiefe 55 5 g
o5H7 Passloch, Tiefe 5 02 Langloch P (vom Rahmenboden) ® &
- PN j\ E-M5 Tiefe 10 {
15 e 950 4-M5 Tiefe 8 EN 3 + < L
ich) S S ————rve~ 6| DRl mI Detailansicht von P
E3 & E3 & Details Rahmen-Langloch
Gx100P 30 —
Details Montagevorrichtungsmafe ; H-04.5 Bohi
(abstandsgleich) — 9 9 [Abst o4 ot 2uLangl) ! mstIachger:ESgg,
Querschn itt von S-S K (Abst. o4 Bohr. zu 04 Bohr.) ‘ Tiefe 4.5 (von der Gegenseite)
Dx100P 65 | e
18 B |~ Tis|_ee
i |
4-95.5 Passloch, W
©9.5 Flachsenkung,
Tiefe 5.5 8
(abstandsgleich)
& @5H7 Passloch -
N R
& i é 117 N,
05 0
Montagevorrichtung Kraftmesszellenspitze (Referenzgrote) Querschnitt von W-W
Details Senkbohrung fiir Rahmenbefestigung
H Abmessungen pro Hub
Hub 115 165 215 265 315
L 291 341 391 441 491
A 255 305 355 405 455
B 222 272 322 372 422
D 1 1 2 2 3
E 6 6 8 8 10
G 1 2 2 3
H 4 6 6 8 8
J 85 85 185 185 285
K 100 100 200 200 300
M Gewicht pro Hub
Hub 115 165 215 265 315
Gewicht Ohne Bremse 4.0 4.2 45 4.7 49
(kg) Mit Bremse 42 44 4.6 49 5.1

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus.

Maximale Steuerungs-Betriebsarten
) . Anzahlan- | Eingangs- Netzwerk *Option Max. Anzahl von | Referenz-
Bezeichnung | Ansicht " : P o "
steuerbarer
e spannung | Position | Pulstreiber | Programm ov cc ciE prIcN ML M3 EC | EP | PRT! SN ECM Positionierpunkten seite
512
PCON-CBP/ 1 2avpC | L, @ - - e e - ®® - - ®® ® - - (8heiNetzwerk | 18
CGBP Option . N
Spezifikation)

(Hinweis) Fur die Bedeutung der Kurzel fir den Feldnetzwerk-Typ wie DV und CC etc. siehe S. 19.

RCP6-RRAGR



RC P6 RoboCylinder

i % Achsbreite 24V
‘ P 6_ R R A 7 R (Pulspress-Spezifikation) seitmotor-| 70 Schritt-
Bauform mm motor

B Modellspezifikationen
RCP6 - RRA7R - WA - 56 | || | - P3 -]
i \ - \ Typ \ - \ yp \ - ) - i - Hub - \ Passende \ - Kabellinge - Optionen
WA Batterielos-Absolut 56P ‘ Schrittmotor 4 \ 4mm 120 120 mm \ P3 \ PCON \ Kein Kabel Optionen siehe
GréBe 5601 2[2mm @ v im Tabelle unten.
320 320mm 3m
ittweit 5m

XOO | Sperzifizierte Linge
ROO Roboterkabel

Z|wnlv|z

cetw

Vertikal

(1) Fur einer Dauerlaufzeit im Schub- und Zugbetrieb gibt es keine Einschrankungen.
(2) Die Dauerlaufrate kann bei 100 % liegen.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Befestigungsmethode des Achsrahmens

(Hinweis) Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). uteil werden. Einzelheiten dazu siehe S. 17.

(4) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Einzelheiten dazu siehe S. 17.
(5) Fiir Informationen zum Einsatz der Kraftmesszelle siehe S. 17.

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteig. (mm) 4 2 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Maximgle Zuladung _(kg) 10 10 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
= Zulad (Hochleistungsstufe eingeschaltet) Spiel max. 0.1 mm
< | Zuladung ; P
2 Maximale Zuladung (kg) 10 10 Bemessungskapazitit Kraftmesszelle | 2000 N
8 xochéeistu}?gsszxfe kaus%esch/al)tet) Lastwiederholgenauigkeit (*1)| 1.0 % F.S. (*2)
S | Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (mm/s 160 85 el K N . K
as Beschleuniggung/ Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 EzLacﬁé?gekZﬁmperatur, 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzégerung Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 03 Schutzart P20
Maximale Zuladung (kg) 10 10 Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s*
_ | zuladung (Hochleistungsstufe eingeschaltet) Produktkonformitst CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
K Maximale Zuladung (kg) 10 10 Motortyp Schrittmotor
z (Hochleistungsstufe ausgeschaltet) Enkodertyp Batterielos-Absolut
= Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 160 85 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
\B/escbleumgung/ Nom. BeschleumgungN erz?gerung (S 0.3 0.3 (*1) Prozentuales Verhaltnis der Lastmess-Abweichungen aufgrund der sich wiederholenden
erzogerung Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 Vorgange zur Bemessungskapazitit der Kraftmesszelle.
Max. Schubkraft (N) 1000 2000 (*2) F.S.: Endwert des Messbereichs (engl. Full Scale), d.h. der héchste messbare Wert.
Schubbewegung Min. Schubkraft (N) 200 200
Max. Schubgeschwindigkeit (mm/s) 10 10
Max. Zugkraft (N) 1000 2000
Zugbewegung Min. Zugkraft (N) 200 200
Max. Zuggeschwindigkeit (mm/s) 10 10
. . Nichterregt auslésende
Bremse Bz Speii i Magngetbremse
Bremshaltekraft (kgf) 10 10
Min. Hublénge (mm) 120 120
Hub Max. Hubldnge (mm) 320 320
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50

1 1 RCP6-RRA7R



RC P6 RoboCylinder

Optionen * Jede Option sollte auf den Options-Referenzseiten gepriift werden.

Kabellangen

(*1) Die Option fur die Kabelaustrittsrichtung nach unten (CJB) ist nicht zusammen mit der

Option Montageful3 FT) auswahlbar.

(*2) Siehe S. 15 fir die enthaltene Menge an Montagefiien.
(*3) Es ist sicherzustellen, dass ,LCT" als Option in der Modellspezifikation eingetragen ist.

(*4) Es ist sicherzustellen, dass ,ML" oder ,MR" als Option in der Modellspezifik. eingetragen ist.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

B Hochleistungsstufe eingeschaltet (Einheit fiir die Zuladung: kg)

Name Code Seite Kabeltyp Kabelcode
Bremse B 14 P(1m)
Kabelaustrittsrichtung unten (*1) CJB 14 Standardkabel S(3m)
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo 14 M (5 m)
Kabelaustrittsrichtung oben aT 14 X06 (6 m) ~X10 (10 m)
Flansch (vorne) FL 14 Speziallangen X11(11m)~X15(15m)
Montageful3 (*1) (*2) FT 15 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
Kraftmesszelle (Standard-Ausriistung) (*3) LCT 15 RO1 (1 m) ~R0O3 (3 m)
Abgewinkelter Motor links (*4) ML 15 R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Abgewinkelter Motor rechts (*4) MR 15 Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)

R11(11 m) ~R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Steigung 4 (1000 N) Steigung 2 (2000 N)
Lage Horizontal‘ Vertikal Lage Horizontal‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G) Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)
(mm/s) 03 0.3 (mm/s) 0.3 03
0 10 10 0 10 10
35 10 10 35 10 10
70 10 10 70 10 10
115 10 10 85 10 10
160 10 10

B Hochleistungsstufe ausgeschaltet (Einheit fiir die Zuladung: kg)

Steigung 4 (1000 N) Steigung 2 (2000 N)
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G) Geschwindigkeit| Beschleunigung (G)
(mm/s) 03 03 (mm/s) 0.3 0.3
0 10 10 0 10 10
35 10 10 35 10 10
70 10 10 60 10 10
115 10 10

Hub und max. Geschwindigkeit

Stei- Schub- Hoch- 1Gblm)
gung kraft/ leistungs-
(mm) | Zugkraft i 120 170 220 270 320
Eingeschaltet 160
4 1000N Ausgeschaltet 115
Eingeschaltet 85
2 2000N Ausgeschaltet 60

(Einheit: mm/s)

Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert

Korrelogramm von Zugkraft und Stromgrenzwert

2200

2000

pd

1800

//Steigun 2

Steigung4

/

A

/]
/

/ /
_—

=

0 20 40

60 80 100

Stromgrenzwert (%)

2200

2000

1800

//Steigun 2

1600
Z.1400

£1200

pd
i

¥ 1000

< 800
600

/

s

/
i

S |
/

/

20

40 60 80
Stromgrenzwert (%)

100
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RC P6 RoboCylinder

(Hinweis) Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berthrt.

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.robocylinder.eu

3D
CAD

20
CAD

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

43.3
e
Oben & ==
| g Kabelverbindung
1) | ——
@ o] v | 29 Schmieranschluss fiir
& - Kugelumlaufspindel/
135 (ohne Bremse) E P 4 Euhrqng (auch gegen-
l%j 185 (mit Bremse) ﬁ
eri N ‘FE o Ninpe,
Kabelaustrittsrichtung (Option) £ hmesser
g Sicherstellung 143 (ohne Bremse)
% von min. 100 193 (mit Bremse) 385 Pfeilansicht von V
Schmieranschluss
Hub 133 L
39 A 385
60 © 1.3 5% 2
| . HomeANM.E. ' |
r A o == e B & @
- NP 1410 5 (S 7 [l |
. (1 B B i ‘ ! T : :
SQ T 1 Sayi= ™~ " /S e —— [ 7T - e "r%
! ) Pk) i i b E %A 1 w .
)] 0 9 i I — ® 3
/ ; E H - T ~NPe ‘ oS
Referenzflich . 36 - S é 4-M8 Tiefe 16 |L_(50)
bmessungebereich ) 72 (62 =3 &
73 73 g
(13.5) 152.2 3 W g
168 = 3
I — Qo
E“ | :
) y ) =
08H7 Passloch, Tiefe 8 815H7 Tiefe 5 T~ ﬁ R N A B ?vggHFZa;ar;ﬂggc‘;dTelﬁf)e ¢ %
Langloch  p i S
P ; 5. 22
ENE) C) T o9 & <&
I S — pa—os i B g[ !
jum—
L 2 + 32 A Detailansicht von P
Details Montage- ox1000 - Details Rahmen-Langloch
S vorrlchtungsmaBe J (Abstand ¢4 Bohrung zu Langloch) E-MSTiefe9
K (Abstand 4 Bohrung zu @4 Bohrung), | H-06 Bohrung
‘ 29.5 Flachsenkung,
409 Passloch, b R Tiefe 5.5 (von der Gegenseite)
014 Flachsenkung, |28 B | 34 |(385)
=—
w
29.5
@8H7 Passloch 06
R
é iy IIV'/é-
I
Montagevorrichtung Kraftmesszellenspitze (Referenzgrse) 05 2
Querschnitt von W-W
Details Senkbohrung fiir Rahmenbefestigung
M Abmessungen pro Hub
Hub 120 170 220 270 320
L 3185 368.5 418.5 468.5 518.5
A 280 330 380 430 480
B 218 268 318 368 418
D 1 1 2 2 3
E 6 6 8 8 10
G 1 2 2 3 3
H 4 6 6 8 8
J 85 85 185 185 285
K 100 100 200 200 300
M Gewicht pro Hub
Hub 120 170 220 270 320
Gewicht Ohne Bremse 6.0 6.3 6.6 6.9 7.2
(kg) Mit Bremse 6.6 6.9 7.2 7.5 7.8

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fur Inre Anwendung geeigneten Typ aus.

Maximale Steuerungs-Betriebsarten
. . Anzahl an- | Eingangs- Netzwerk *Option Max. Anzahl von | Referenz-
Bezeichnung | Ansicht " : P o !
steuerbarer | spa
e spannung,  Position | Pulstreiber | Programm ov cc ciE prIcN ML Mz EC | EP | PRT! SN ECMm Positionierpunkten seite
512
PCON-CBP/ 1 | 2avoc . ® ; - e e - @0 - - @@ e - - | (768beiNetzwerk- | 18
CGBP Option . N
Spezifikation)

(Hinweis) Fur die Bedeutung der Kurzel fir den Feldnetzwerk-Typ wie DV und CC etc. siehe S. 19.
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Optionen

Optionen

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Kabel nach oben: CJT Kabel nach oben: CJT

1 ) |

Kabel zur
Seite: CJO

Kabel zur
Seite: CJO

Abgewinkelter Motortyp Abgewinkelter Motortyp
Einbauposition des Seitmotors: Linksseitig (ML) Einbauposition des Seitmotors: Rechtsseitig (MR)

Optionscode

Beschreibung

RCP6-RRA4R (LCT)

RCP6-RRAGR (LCT)

Modell-Nr: RCP6L-FL-RRA4 (Hinweis 1) Modell-Nr: RCP6L-FL-RRA6  (Hinweis 1)
(Einzelgewicht: 0.14 kg / Material: Stahl) (Einzelgewicht: 0.20 kg / Material: Stahl)

Detailansicht von S

4-04.5 Bohrung J—
94H7 Passloch, Tiefe 5

—

|

<
Rahmen-Montagefliche

RCP6-RRA7R (LCT)

86.5 (Home-Position) 12

88.5 (Home-Position) 10
(21.5)

% 8 g

Detailansicht von S .QL

Langloch, Tiefe 6

4-06.6 Bohrung
96H?7 Passloch, Tiefe 6

ool
i

|
B K@
Rahmen-Montageflache | Rahmen-Montagefliche

Modell-Nr: RCP6L-FL-RRA7 (Hinweis 1)
(Einzelgewicht: 0.36 kg / Material: Stahl)

Detailansicht von S
& 10

Langloch, Tiefe 8

4-09 Bohrung

08H7 Passloch, Tiefe 8 \

[ oo]

SERE j @g@J

o
Rahmen-Montageflache

118 (Home-Position) 15
24)

4

Rahmen-Montageflache

Optionen 1 4



Optionen

Optionscode

Beschreibung

RCP6-RRA4R RCP6-RRA6R
Modell-Nr: RCS3-FT-RA4-2 (Hinweis 1) Modell-Nr: RCS3-FT-RA6-2 (Hinweis 1)

J-96.6 Bohrung J-06.6 Bohrung
& - 1 ) E

RCP6-RRA7R
Modell-Nr: RCS3-FT-RA7-2 (Hinweis 1)

J-09 Bohrung

/7(9 e

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Seitmotorlage links (ML) ~ Seitmotorlage rechts (MR)

1 5 Optionen



Instandhaltung

Ersatzteile

Schematische Darstellung der Ersatzteile

\

@\
@\

o

Modell-Liste der Ersatzteile

(D Motor-Einheit

(3 Zahnriemen

(@ Kupplungsabstandhalter

@ Kraftmesszellen-Einheit
(5 Baugruppe Kabelkette
(6) Baugruppe Kraftmesszellen-Kabel

* Bei Auswahl der Option fiir die Kabelaustrittsrichtung siehe die
technische Zeichnung auf der jeweiligen Produktseite mit den
Abmessungen und Austrittsrichtungen.

Die Ziffern in den Tabellen sind den Ziffern in der schematischen Darstelung zugeordnet.

(D Motor-Einheit

(@ Kupplungsabstandhalter

T Seitmotor- Kabelaustritts- (D Modellcode Typ @ Modellcode
Montagelage richtung Ohne Bremse Mit Bremse RRA4R
Links/rechts gleich | Unspezifiziert | RCP6-MUPP4R RCP6-MUPP4R-B RRAGR | O G RCP6-S
Unten RCP6-MUPP4R-CJB-ML RCP6-MUPP4R-B-CJB-ML RRA7R | CPG-RCPE-M
Linksseitig Seite RCP6-MUPP4R-CJO-ML RCP6-MUPP4R-B-CJO-ML
RRA4R Oben RCP6-MUPP4R-CJT-ML RCP6-MUPP4R-B-CJT-ML (3 Zahnriemen
Unten RCP6-MUPP4R-CJB-MR RCP6-MUPP4R-B-CJB-MR Typ ® Modellcode
Rechtsseitig Seite RCP6-MUPP4R-CJO-MR RCP6-MUPP4R-B-CJO-MR RRA4R | TB-RCS3-RA4R
Oben RCP6-MUPP4R-CJT-MR RCP6-MUPP4R-B-CJT-MR RRAGR | TB-RCS3-RAGR
Unspezifiziert | RCP6-MUPP6R-ML RCP6-MUPPGR-B-ML RRA7R | TB-RCS3.RATR
Unten RCP6-MUPP6R-CJB-ML RCP6-MUPP6R-B-CJB-ML
Linksseitig . .
Seite RCP6-MUPP6R-CJO-ML RCP6-MUPP6R-B-CJO-ML (@ Kraftmesszellen-Einheit
CRAGR Obén 4 RCP6-MUPP6R-CJT-ML RCP6-MUPP6R-B-CJT-ML Typ @ Modellcode
Unspezifiziert | RCP6-MUPP6R-MR RCP6-MUPP6R-B-MR RRA4R
Unten RCP6-MUPP6R-CJB-MR RCP6-MUPP6R-B-CJB-MR K-TIAI/600N1-1-PT
Rechtsseitig Seit RCP6-MUPP6R-CJO-MR RCP6-MUPP6R-B-CJO-MR RRAGR
e - = o RRA7R | K-TIA/2KN1-1-PT
Oben RCP6-MUPP6R-CJT-MR RCP6-MUPP6R-B-CJT-MR
Unspezifiziert | RCP6-MUPP7R-ML RCP6-MUPP7R-B-ML
Linksseiti Unten RCP6-MUPP7R-CJB-ML RCP6-MUPP7R-B-CJB-ML
Inksseiti
9 Seite RCP6-MUPP7R-CJO-ML RCP6-MUPP7R-B-CJO-ML
CRATR Oben RCP6-MUPP7R-CJT-ML RCP6-MUPP7R-B-CJT-ML
Unspezifiziert | RCP6-MUPP7R-MR RCP6-MUPP7R-B-MR
Unten RCP6-MUPP7R-CJB-MR RCP6-MUPP7R-B-CJB-MR
Rechtsseitig -
Seite RCP6-MUPP7R-CJO-MR RCP6-MUPP7R-B-CJO-MR
Oben RCP6-MUPP7R-CJT-MR RCP6-MUPP7R-B-CJT-MR
(® Baugruppe Kabelkette (® Baugruppe Kraftmesszellen-Kabel
Typ Hub (3 Modellcode Typ Hub ® Modellcode
110 mm CVR-P6PP-16 110 mm CB-P6PP-LDC006
160 mm CVR-P6PP-18 160 mm CB-P6PP-LDC007
RRA4R 210 mm CVR-P6PP-23 RRA4R 210 mm CB-P6PP-LDC008
260 mm CVR-P6PP-28 260 mm CB-P6PP-LDC009
310 mm CVR-P6PP-31 310mm CB-P6PP-LDCO10
115 mm 115 mm CB-P6PP-LDC006
CVR-P6PP-18
165 mm 165 mm CB-P6PP-LDC007
RRA6R 215 mm CVR-P6PP-23 RRA6R 215 mm CB-P6PP-LDC008
265 mm CVR-P6PP-28 265 mm CB-P6PP-LDC009
315mm CVR-P6PP-33 315mm CB-P6PP-LDCO10
120 mm CVR-P6PP-18 120 mm CB-P6PP-LDC006
170 mm 170 mm
CVR-P6PP-23 CB-P6PP-LDC008
RRA7R 220 mm RRA7R 220 mm
270 mm CVR-P6PP-28 270 mm CB-P6PP-LDC0O09
320mm CVR-P6PP-33 320mm CB-P6PP-LDCO10

Instandhaltung 1 6




Montagelage und Vorkehrungen bei der Kraftmesszellen-Handhabung

Montagelage und Vorsichtsmalinahmen fiir die Kraftmesszelle

Montageausrichtung
Horizontale Montage Vertikale Montage Horizontale Montage Horizontale Montage
in Oberlage in Seitenlage in Unterlage (hdangend)

% <

)\ 4

@ Bei der Installation der RahmenauBen- und Werkstiick-Auflageflache darf die Geradheitsabweichung max. 0.05 mm/m
betragen. UngleichmaBige Ebenheit erh6ht den Gleitwiderstand des Schlittens und kann eine Fehlfunktion verursachen.

Vorsichtsmaf3nahmen zur Installation

Zur Befestigung an Ort und Stelle ist folgendes zu beachten bei Nutzung eines Schraublochs oder MontagefuB3es.

auf den RoboCylinder-Rahmen ist auszuschlieBen. Rahmensockelstiitze wie in der Abbildung unten gezeigt
Eine duBlere Kraft kann zu Fehlfunktionen oder vorzubereiten, auch wenn kein duBere Kraft auf den
Beschadigung von Teilen fiihren. Rahmen einwirkt.

AUB”R
Platzierungsbereich der
Rahmensockelstiitze
‘ﬂu“aft l

1 Ein Versuch der Anwendung jeglicher du3erer Krafte 2 Bei horizontaler Befestigung der Rahmenflache ist eine

Rahmensockelstiitze

VorsichtsmaRhahmen flir den Kraftmesszellen-Einsatz

@ Kein Driicken oder Ziehen wahrend des Positionierbetriebs. Damit wird die Kraftmesszelle beschadigt.

@ Die Kraftmesszelle ist mit einem Montagevorsatz einzusetzen.

X Q.

@ Auf den Korper der Kraftmesszelle darf keine radiale Belastung bzw. Lastmoment einwirken.

Vorsatz

@ Der Korper der Kraftmesszelle ist keinen Aufpréllen oder anderen Erschiitterungen auszusetzen, die den angebenen
Wert liberschreiten. Vorsicht ist bei der Montage geboten, daf3 nicht versehentlich mit der Kraftmeszelle kollidiert wird.

@ Es ist darauf zu achten, daB3 beim Transportieren der Achse diese nicht an der Kraftmesszelle gehalten wird.

@ Die Kraftmesszelle ist periodisch zu kalibrieren.
Fiir Informationen zur Kalibrierung siehe Betriebshandbuch.

1 7 Montagelage und Vorkehrungen Kraftmesszellen-Handhabung



PCON'CBP Steuerung

Pcon-cBPr

Steuerung fiir Pulspress-Achse

Eigenschaften

1 Kompatibel mit hochauflésendem Batterielos-Absolut-Enkoder

Achsen mit Pulspress-Spezifikation sind mit hochaufésenden
batterielosen Absolut-Enkodern ausgestattet.

Ohne Batterie zum Abspeichern der Positionsdaten wird weniger
Raum fiir das Steuerungspanel benétigt, was zu geringeren
Ausriistungskosten fiihrt.

2 Unterstiitzt Kraft-Regelung mittels Einsatz einer Kraftmesszelle

Der aktuelle Lastwert kann aus der Kraftmesszelle gelesen werden.
Als Lastrichtungen werden sowohl Einpressen als auch Ziehen unterstiitzt,
welche durch Spezifizierung der Positionsdaten leicht auswechselbar sind.

3 Ermoglicht Anzeige von Ziellasten in Newton-Einheit

Positionsdaten zum|Schub (%)/werden umkonvertiert als eine|Ziellast (N) angezeigt.

Wenn die Kollisionschutzfunktion ausgeschaltet ist, wird auch ein konvertierter Newton-Wert

fiir den|Grenzwert (%)|angezeigt.

[PC-kompatible Teaching-Software] [Handprogrammiergerat]

This guide will help you set a position and conduct a test run by displaying

the actual screens from the teach pendant.

* This will actually overwrite any existing position data, so please check to make
g g p g

o turn the servo on, touch (Servo]
When the fight has turned on, touch [Next] o continue.

RCM-101: Positionseingabe-Bildschirm TB-02: Positionseingabe-Bildschirm

PCON-CBP 1 8



Pco N 'CB P Steuerung

Serien-Typ PCON-CBP/CGBP
Aufenansicht
Feldnetzwerk-Typ
Deviceilet Pllole] g Compoiet EthercAT™ Etheri‘et/IP
Positionier- . ereAT
E/A-Typ
Typ
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 Batterielos-Absolut hochauflésend

Modellspezifikation

PCON — [ 1 — [1 WAl

Typ

Serie

Motor-Typ Enkoder-Typ

Pulspress-
Standard-Typ

Pulspress-
Global-Typ
(gemaB Sicher-
heitskategorie

]

L J—0L J— o
Spannungs-
versorgung

E/A-Typ  E/A-Kabelldnge

PEA-Spezifikation (NPN)

Ohne Kabel

PEA-Spezifikation (PNP)

2 m (Standard)

DeviceNet
Netzwerk-Spezifikation

3m

5m

CC-Link
Netzwerk-Spezifikation

* Bei Auswahl der Feldnetz-
werk-Spezifikation wird ,0"

PROFIBUS-DP

350
420
5601

(Beispiel: ,35P" fiir
350 Schrittmotor)

1 g PCON-CBP

Batterielos-
Absolut

Netzwerk-Spezifikation

(ohne Kabel) fiir die E/A-
Kabellénge gesetzt.

CompoNet
Netzwerk-Spezifikation

EtherCAT
Netzwerk-Spezifikation

EtherNet/IP
Netzwerk-Spezifikation

PROFINET 10
Netzwerk-Spezifikation

Montage-
vorgabe

Befestigungs-
gewinde

Hutschienen-
montage




PCON'CBP Steuerung

Systemkonfiguration

- I I I Feldnetzwerk

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,

PC-Software Handpro-
(Siehe S. 26) grammiergerat
RS232-Anschluss-Typ Siehe S. 26)

<Modell: RCM-101-MW> <Modell: TB-02-00>
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB>

Zugehdriges Anschlusskabel

Bitte kontaktieren Sie
IAl bzgl. der aktuell
unterstiitzten Versionen.

Wird mit der Achse geliefert

Motor/Enkoder-Kabel

Motor/Enkoder-Roboterkabel
Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe Ruckseite fur Ersatzkabel.

Pulspress-Achse
<Modell: RCP6-RRAL]>

CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

Il
|-

Enthalten bei PEA-
Steuerungsspezifikation
PEA-Kabel
(Siehe Rickseite)

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

v

il

Steuerung
<Modell: PCON-CBP/CGBP>

DC24V
Spannungs-
versorgung

24VO
ovVe
FG®©

«—

Enthalten bei PCON-CGBP

Blindstecker
(Siehe S. 26)
<Modell: DP-5>

24 VDC Spannungs-
versorgung

* Erscheint demnéchst.
(Siehe S 26)

<Modell: PSA-24>

24 VDC Spannungs-
versorgung

* Kann kundenseitig
bereitgestellt werden.
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PCON'CB P Steuerung

E/A-Schnittstellen (PEA)

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingénge

B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgénge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung 24VDC £10 % Lastspannung 24 VDC
Eingangsstrom 5mA /Schaltung Maximaler Laststrom |50 mA / Schaltung

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung: min. 18 VDC

AUS-Spannung: max. 6 VDC

Kriechstrom max. 2 mA / Kontakt

NPN ] NPN
Ext. Spannungs- E i
versorgung i I (ST
24VDC E P24 _ Igzﬁral?e —:37
_ N~ 680 +— Interne tung K Ausgangsklemme:
T i NN |< ' Schal- L ' Last
b 5.6k | tung 0 4
:: - U5 1 Ext.Spannungs- g
\ Eingangsklemme \  versorgung
! N 24VDC
PNP . PNP
i Eingangsklemme LT P24 !
D - Interne ® —Ext.s
s 5.6k +— Interne Schal- |<‘- 0 ver.so‘r);lr::;ngs-
: ! . Ij SZZK < | | Schal- tung | Ausgangs-, o -
T @ tung klemme | Lot
Ext. Spannungs—\: N ] !
versorgung ' = '
24VDC ' N
i —-.Di

E/A-Muster (Verfahrmoglichkeiten)

Diese Steuerung unterstiitzt 8 Arten von Bewegungsmustern.
Wabhlen Sie bei Parameter-Nr. 25 ,E/A-Muster-Auswahl” das Verfahrmuster aus, das Ihren Anforderungen am ehesten entspricht.

Verfahrmuster | Eingabewert Parameter-Nr. 25 Betriebsart Eigenschaften
E/A- 0 Positionier-Modus | « Anzahl der Positionen: 64 « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
Muster 0 (Werkseinstellung) (Standard-Typ) | +Zonenausgangssignal*: 1 - Positionssignal Zonenausgang**: 1
+ Anzahl der Positionen: 64 « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
E/A- 1 Teaching-Modus | . positionssignal Zonenausgang**: 1 - Tipp-Betrieb (mit Feinverstellung) via
Muster 1 (Teaching-Typ) PEA-Signale méglich
« Aktuelle Positionsdaten kénnen liber PEA-Signale in die Positionstabelle geschrieben werden
+ Anzahl der Positionen: 256
E/A- 256-Punkt-Modus . . .
2 o « Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert
Muster 2 (256 Positionierpunkte) o 5
« Positionssignal Zonenausgang**: 1
+ Anzahl der Positionen: 512
E/A- 512-Punkt-Modus - A e T
3 o - Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert
Muster 3 (512 Positionierpunkte) ) L .
« Kein Positionssignal Zonenausgang
E/A- Pneumatik-Modus 11 * Anzahl der Positionen: 7 . Pos!tlpns-Nummem-BefehIe:
4 Individuelle Signal-Nummer EIN
Muster 4 (7-Punkt-Typ) — o 2.
« Zonenausgangssignal*": 1 « Positionssignal Zonenausgang**: 1
+ Anzahl der Positionen: 3 « Positions-Nummern-Befehle:
E/A- - Pneumatik-Modus 2 Individuelle Signal-Nummer EIN
Muster 5 (3-Punkt-Typ) « Abschluss-Signal: Kann dquivalent zum LS-Signal (Grenzschalter) ausgegeben werden
- Zonenausgangssignal*": 1 - Positionssignal Zonenausgang**: 1
+ Anzahl der Positionen: 32 « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
Mtfs/:\e-r 6 6 Kraftregler-Modus 1| « Pos'iti?nssignal Zonenausgang**: 1
- Kalibrierungsbefehl Kraftmesszelle
« Anzahl der Positionen: 5 « Positions-Nummern-Befehle:
E/A- Kraftreqler-Modus 2 Individuelle Signal-Nummer EIN
Muster 7 4 rartregler-vlodus 21 positionssignal Zonenausgang* 1

- Kalibrierungsbefehl Kraftmesszelle

*1 Zonenausgangssignal: Ein bestimmter Bereich wird tiber die Parameter 1 und 2 bzw. 23 und 24 festgelegt, der auch nach beendeter Referenpunktfahrt erhalten bleibt.

*2 Positionssignal Zonenausgang: Diese Befehlsfunktion ist als Teil einer Positionsnummer verfligbar. Ein bestimmter Bereich wird in der Positionstabelle festgelegt.
Diese Funktion wird nur wirksam mit einer zugehérigen spezifischen Position, nicht mit anderen Positionsbefehlen.
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E/A-Muster und Signalbelegung

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

Parameter-Nr. 25, ,E/A-Muster-Auswahl!”
gztnee PEA-Funktion 0 1 2 3 4 5 6 7
Positionier-Modus | Teaching-Modus | 256-Punkt-Modus | 512-Punkt-Modus | Pneumatik-Modus 1 | Pneumatik-Modus 2 | Kraftregler-Modus 1 | Kraftregler-Modus 2
Anzahl der Positionen 64 64 256 512 7 3 32 5
Homing O O O O O — (@] (@]
T::- gE;:;; Tipp-Betrieb — e} — — — — — —
Teaching (Positioniibernahme) — (@) — — — — — —
Lésen der Bremse o — O ©] O o o o
Achse in Bewegung ©] O — — — — —
:au:r_;j Zonenausgang o A (Hinweis 1) A (Hinweis 1) — o o A (Hinweis 1) A\ (Hinweis 1)
Position Zonenausgang O O O — O O O O
1A 24V P24
2A 24V P24
3A —
an | —
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO PC1 STO
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 (JOG+) PC2 ST1
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 (funktionslos) PC4 ST2
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 — PC8 ST3
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 — PC16 ST4
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 — — —
11A IN6 — MODE PC64 PC64 ST6 — — —
12A . IN7 — JISL PC128 PC128 — — — —
13A gE;:;l IN8 — JOG+ — PC256 — — CLBR CLBR
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD
16A IN11 HOME HOME HOME HOME HOME — HOME HOME
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP — *STP *STP
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR — — CSTR —
19A IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES
20A IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON
1B ouTo PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PEO LSO PM1 PEO
2B ouT1 PM2 (ALM2) | PM2(ALM2) | PM2(ALM2) | PM2(ALM2) PE1 LS1 (TRQS) PM2 PE1
3B 0ouT2 PM4 (ALM4) | PM4 (ALM4) | PM4 (ALM4) | PM4 (ALM4) PE2 LS2 (Hinweis2) PM4 PE2
4B OuT3 PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PE3 — PM8 PE3
5B OouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 — PM16 PE4
6B OuT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 — TRQS TRQS
7B OuUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 — LOAD LOAD
8B ouT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND
9B :au:; 0ouT8 PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE1 | PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE1 | PZONE/ZONE1
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS
11B OuT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND
12B OUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND = PEND PEND
13B OuT12 N N N N N N N N
14B OuT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS
15B OouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM
16B OUT15 LOAD/TRQS *ALML *ALML LOAD/TRQS *ALML | LOAD/TRQS *ALML | LOAD/TRQS *ALML *ALML *ALML *ALML
17B —
188 | —
19B oV N
20B oV N

(Hinweis) In der Tabelle oben stehen die Codes mit Sternchen-Prafix (*) fiir Signale mit negativer Logik. PM1 bis PM8 sind bindre Alarm-Ausgangssignale im Alarmfall.
(Hinweis 1) Bei allen E/A-Mustern auBer 3 kann dieses Signal Giber PZONE gesetzt werden durch Eingabe der entsprechenden Parameter-Nr. 149.

(Hinweis 2 ) Die Eingabe wird nicht wirksam, bis die urspriingliche Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.

Referenz: Negative Logik-Signale

Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmaBig auf AUS. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN

und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.
PCON-CBP 2 2



Betriebsart der Feldnetzwerk-Spezifikation

Wenn iiber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus 8 verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achsbetrieb gewahlt werden.
Zu beachten ist, dass die erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

M Erlauterung der Betriebsarten

Betriebsart Beschreibung
0 E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfligt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse Uiber E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl der Positio-
Modus 1 nierpunkte und Funktionen variiert je nach Bewegungsmuster (E/A-Muster), welche tiber die Steuerungsparameter eingestellt werden.
1 Positionier-/Einfach- | Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition. Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit,
numerischer Modus 1| Beschleunigung etc.) werden Uber die vorher in der Positionstabelle spezifizierten gewiinschten Positionsnummern gesetzt.
5 Halb-Direktnume-| Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fiir Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung
rischer Modus 1 | und laufende Schubkraft-Parameter.
3 Voll-Direktnume- | Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung und laufende Schubkraft-
rischer Modus Parameter. Zusatzlich konnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit, Stromgrenzwert und Kraftmesszellen-Daten tiberwacht werden.
/i E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfligt tiber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus 1. Zusétzlich kdnnen auch die aktuelle
Modus 2 Position und der Stromgrenzwert tiberwacht werden.
5 Positionier-/Einfach- [ Dieser Modus ist mit einer Funktion zur Kraftliberwachung ausgeriistet anstelle der Anzeige- und Zonen-Funktionen des
numerischer Modus 2 [ Positionier-/Einfach-nummerischen Modus 1 oben.
6 Halb-Direktnume-| Dieser Modus erlaubt das Auslesen der Kraftmesszellen-Daten anstelle des Sollstroms/Stromgrenzwerts, eine Funktion des
rischer Modus 2 | Halb-Direkt-nummerischen Modus 1 oben.
E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfiigt tiber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus 1. Zusétzlich kdnnen auch die aktuelle
7 L . .
Modus 3 Position und die Kraftmesszellen-Daten tiberwacht werden.

B Erforderliche DatengroBe fiir jedes Netzwerk

Betriebsart DeviceNet CompoNet CC-Link PROFIBUS-DP EtherCAT EtherNet/IP PROFINET 10

0 E/A-:Ae;zgst:ieb- 2 Bytes 2 Bytes 1 Station 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes

1 n'ilor:::i:i’:ciﬁ:r/fvilrgjﬁz 8 Bytes 8 Bytes 1 Station 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes

2 Hraillz;'.Dei«reMk;zﬁT:_ 16 Bytes 16 Bytes 2 Stationen 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes

3 Vo.II-Direktnume- 32 Bytes 32 Bytes 4 Stationen 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
rischer Modus

4 |¥ A':ne;zg:tzrieb' 12 Bytes 12 Bytes 1 Station 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes

5 nPuor:ni:.\ir(i):ciE:r/lE\;lr;f;:?-z 8 Bytes 8 Bytes 1 Station 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes

6 H:lkc’;zirreMk;zzrsn; i 16 Bytes 16 Bytes 2 Stationen 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes

7 E/A-:Ae;zz:;rieb- 12 Bytes 12 Bytes 1 Station 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes

B Funktionsliste je Betriebsart

E/A- Positionier-/ Halb-Direkt- | Voll-Direkt- E/A- Positionier-/ Halb-Direkt- E/A-
Betriebsart Fernbetrieb- |Einfach-numerischer | numerischer | numerischer | Fernbetrieb- | Einfach-numerischer| numerischer | Fernbetrieb-
Modus 1 Modus 1 Modus 1 Modus Modus 2 Modus 2 Modus 2 Modus 3
Anzahl der Positionierpunkte | 512 Punkte 768 Punkte Unbegrenzt | Unbegrenzt 512 Punkte 768 Punkte Unbegrenzt 512 Punkte
Betrieb iber direkte Positionsdaten — @) @) O — (@) (@) —
Direkte Geschwindigkeits-/
Beschleunigungs-Vorgabe - - O O - - o -
Druckbewegungs-Betrieb @) @) O O O O @) O
Auslesen der aktuellen Position — O O O O O O O
Auslesen der aktuellen
Geschwindigkeit — _ © O — - O —
Betrieb iiber Positionsnummern (@) @) — O O — (@)
Auslesen der Endpositionsnummer @) @) — — @) @) — (@)
Kraft-Regelung AN (Hinweis — — @) A (Hinweis) @) O A (pinweis)
Auslesen der aktuellen Last-Daten — — — (@) — @) O O
*Bei ,O" wird die Funktion unterstttzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstttzt.

(Hinweis) Nur anwendbar bei E/A-Muster-Einstellung 6 oder 7.

2 3 PCON-CBP



PCO N 'C B P Steuerung

Spezifikation
Parameter
PCON-CBP/CGBP
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC+10%
Stromaufnahme Bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2.2 A

(Stromverbrauch einschlieBl. angeschlossener Achsen) (Hinweis 1) [ Bei aktivierter Hochleistungseinstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A

Spannungsversorg. flr elektromagn. Bremse (fiir Achsen mitBremse) | 24 VDC £10 % (max. 0.15 A)

Einschaltstromspitze (Hinweis2) 83A

Kurzzeitige Spannungsfehler-Resistenz max. 500 ps

Verwendbare Enkoder Hochauflésender batterieloser Absolut-Enkoder: Auflésung 8192 Pulse / Umdrehung
Achskabellange max. 20 m

Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP)

A Bis zu 16 Ein- und Ausgangskontakte / Kabelldnge: max. 10 m

Externe Schnittstelle
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, CompoNet,

FelirE e LS P EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

Dateneingabe PC-Software oder Handprogrammiergerat
Datenspeicherung Positionsdaten und Parameter werden im Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibung)
Betriebsart Positionier-Modus

Bis zu 512 Positionen beim Positionier-Typ, bis zu 768 Positionen beim Feldnetzwerk-Typ

AL Gl HEEIONEn I #0s Baa e e (Hinweis) Die Gesamtzahl an Positionierpunkten ist abhangig vom gewdhlten E/A-Muster

Dielektrische Spannungsfestigkeit min. 10 MQ bei 500 VDC
Berlihrungsschutz gegen elektrischen Schlag Basis-Isolierung (Klasse 1)
Gewicht (Hinweis 3) Befestigungsgewinde: max. 250 g, Hutschienenmontage: max. 285 g
Kiihlmethode natirliche Luftselbstkiihlung
Umgebungstemperatur 0~40°C
Umgebungs- Luftfeuchtigkeit max. 85 % RH (nicht kondensierend)
bedi
ecingungen Betriebsumgebung keine korrosiven Gase
Schutzart IP20

(Hinweis 1) Der Wert erhoht sich um 0.3 A fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom fliet fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40 °C). Der Stromwert hdngt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.
(Hinweis 3) Der Wert erhéht sich um 30 g fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
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PCO N 'C B P Steuerung

<PCON-CBP/CGBP>

Spezifikation mit Befestigungsgewinde

178.5

(CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar. 20 3 D
www.intelligentactuator.eu cAv GAD

Spezifikation mit Hutschienenmontage
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Teilebezeichnung
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LED-Anzeige Steuerungsstatus

Diese LEDs informieren tiber den Steuerungszustand.
O: AN, —: AUS, *: Blinkend

LED Betriebsstatus
SV (griin) ALM (rot)
Steuerungs-Stromversorg. AUS
Servo AUS
Alarm
(bei oder (iber Betriebsabbruch-Stufe)
- O )
Motorantriebs-Stromversorgung
Not-Aus-Halt
@) - Servo EIN
* - Servo AUS Auto-Modus
O (orange) Bei Stromversorgung EIN initialisiert

PEA-Anschluss/Feldnetzwerk-Anschluss

Kabelanschluss zur parallelen Kommunikation mit Peripherie-
Geréaten wie einer SPS.

LED Strom/Alarm-Uberwachung

Zeigt den normalen Befehl des Stromverhéltniswerts an.
Zeigt den Alarmcode bei Auftreten eines Alams an.

LED Betriebsstatus

Status-Anzeige
STS3 (griin) |« Servo EIN: Zeigt den aktuellen Befehl des Stromverhaltnis-
werts an (Anteil am Nennwert).

ZSTATUS1 5 Befehl sitni
STS2 (griin) -
ALM8 | ALM4 | ALM2 | ALM1 Einfacher Alarmcode
- - - 0.00 % ~ 6.24 %
STS1 (griin) - - 6.25 % ~24.99 %

25.00 % ~ 49.99 %

o|o|o|!

7 - o
- O O
stsogran) [ © | © | © ] ©
«Wahrend Alarm: Zeigt den einfachen Alarmcode an.

50.00 % ~ 74.99 %
75.00 % ~ 100.00 % oder hoher

Einstellschalter flir Achsnummer

Wird zur Eingabe einer Adresse verwendet fiir die Identifizierung
jeder Steuerung bei mehreren verbundenen Steuerungen.

Einstellschalter fiir Betriebsmodus

Schiebeschalter zur Verriegelung.

Name Beschreibung
MANU PEA-Befehle sind nicht empfangbar
AUTO PEA-Befehle knnen empfangen werden

* Der Not-Aus-Schalter des Touch-Panel-Handprogrammiergerats ist bei einer
Verbindung eingeschaltet, unabhangig vom Betriebsmodus (AUTO oder MANU).
Die Stromversorgung muss auf AUS gestellt werden, um das Handprogrammier-
gerat und das SEA-Kommunikationskabel von der Verbindung zu trennen.

E Serieller Anschluss

Anschluss fur ein Handprogrammiergerat oder eine
PC-Kommunikationsverbindung.

Motor/Enkoder-Anschluss

Anschluss zur Verbindung mit einem Motor- und
Enkoderkabel der Achse.

ﬂ Stromversorgungs-Anschluss

Anschluss fiir Stromversorgung und Eingangssignal flr
Not-Aus-Status.



PCON'CBP Steuerung

Optionen

Handprogrammiergerit

M Beschreibung Handprogrammiergerit zur Eingabe von Positionen, W Spezifikation
Testablaufen, Uberwachung etc. Nennspannung| 24 VDC

EModell TB-02-[] LeIuNgS | max. 3.6 W (max. 150 mA)

Umgebungs-
. temg eratu?' 0~40°C

B Konfiguration P
it 59% RH ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
feuchtigkeit
Schutzart 1P20

s Gewicht 470 g (nur TB-02-Gehdusebox)
m

PC-Software (nur Windows)

MBeschreibung PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testabléufen und Uberwachung.

EModell

W Konfiguration

PC-Software (CD)

Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

RCM-101-MW (Software-kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

(Bzgl, der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie \AI.)

RS232-Adapter

RCB-CV-MW
5m
«o— |« 0 -
03m Kommunikationskabel

CB-RCA-S10050

EModell RCM-101-USB  (Software-Kit mit kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)
(Bzg\. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IA\)
B Konfiguration
USB-Adapter
RCB-CV-USB
«0="0-»| |«O - O

PC-Software (CD)

Kommunikationskabel
CB-RCA-SI0050

USB-Kabel
CB-SEL-USB030

Windows-Unterstiitzung:
7/8/10

24 V-Spannungsversorgung Blindstecker

EBeschreibung

Diese Versorgungseinheit liefert 24 VDC.
Mit der ,Kalkulations-Software” kann die ideale
Versorgungsleistung bestimmt werden.

BModell PSA-24 (ohne Liifter) Gadernitiic
EModell PSA-24L (mit Liifter) Gadernitich
Spezifikation
’ Eingang 230 VAC
- - .
PSA-24 Eingangsspannungsbereich 230 VAC £10%
Eingangsstromversorgung max. 1.9A
f :i H H Versorgungsleistung ol\r;l?teLI\Tj\g;er:r:?:ZBSOo\X'-\A
ér & . . Ohne Liifter: 34 A (Typ)
Einschaltstromspitze *1 Mit Liffter: 54.8 A (Typ)
Warmeabgabe 204W
Ausgangsspannungsbereich *2 24V £10%
140
} 142.8 Nennausgangsstrom Ohne Liifter: 8.5 A (204 W), mit Lifter: 13.8 A (330 W)
PSA-24L Spitzenausgangsstrom 17 A (408 W)
Wirkungsgrad min. 90 %
M’#g'

Parallel-Schaltung *3 max. 5 Einheiten

*1 Die Pulsbreite des flieBenden Eingangsstroms liegt bei max. 5 ms.

*2 Um einen Parallel-Betrieb zu ermdglichen, kann die Ausgangsspannung
dieser Versorgungseinheit entsprechend der Last variieren. Deshalb ist
diese Spannungsversorgungseinheit auf IAl-Steuerungen zugeschnitten.

*3 In den folgenden Fallen ist keine Parallel-Schaltung méglich.

- Paralleler Einsatz der Einheiten PSA-24 (lifterlose Spezifikation)

140 und PSA-24L (Spezifikation mit Liifter).

1428

- Paralleler Einsatz dieser Versorgungseinheit mit einer anderen
Spannungsversorgungseinheit als dieser.

[ Beschreibung

Dieser Stecker ist erforderlich fir
die Global-Steuerung gemaf
Sicherheitskategorie (PCON-CGBP).

EModell DP-5
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) ) ROBO
RCP6-RRA4R/6R/7R-Serie Schubstangen-Typ V2, Katalog-Nr. 1221-D, Version CE0286-2A -é CYLINDER

Bei Bedarf an Ersatzkabeln fiir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

M Tabelle fuir passende Kabelverwendung
Modellreihe Motor/Enkoder-Kabel Motor/Enkoder-Roboterkabel

RCP6-RRALIR-LCT CB-CAN-MPAIIO CB-CAN-MPACICICI-RB

Steuerungstyp PEA-Flachbandkabel

PCON-CBP/CGBP CB-PAC-PIOOIOO

wosel CB-CAN-MPALICICI/CB-CAN-MPALICILI-RB iyttt mmensiminis

Achsenseitig Steuerungsseitig
DF62DL-245-2.2C (Hirose PADP-24V-1-5 (J.5.T. Mfg. Co., Ltd.)
Farbe - Farbe
Standardkabel | Roboterkabel | Si9"2! | Pirir PinV | Signal [Standardkabel | Roboterkabel
L Blau (AWG22/19) | Blau (AWG22/19) oA 3 1 oA Blau (AWG22/19)
als Orange (AWG22/19) [ Orange (WG22/19)[ VMM |5 2 | vmm Orange (AWG22/19]
w |8 (10) B 19) oB 10 3 0B 19)] Braun (AWG22/19)
= g e —— Grau (AWG22/19)| Grau (AWG22/19) VMM 9 4 VMM |Grau (AWG22/19) | Grau (AWG22/19)
T Griin (A 19) oA 4 5 oA Griin (AWG22/19) | Griin (AWG22/19)
— o) Rot (AWG22/19) | Rot (AWG22/19) 0B 15 6 o8B Rot (AWG22/19) | Rot (AWG22/19)
= | I Helblau (AWG26) | Helblau (AWG26) | SAimABs] | 12 11| SAImABS] | Helblau (AWG26) | Helloau (AWG26)
[} Orange (AWG26) | Orange (AWG26) | sBima8s) | 17— —/ \—\—| 12| sBimaBS) [Orange (AWG26] [ Orange (AWG26
d ich ich Griin (AWG26) | Grin (AWG26) | A+ 1 13 | A+ | Grin(AWG26) | Grin (AWG26)
(Vorderansicht) (Vorderansicht) - Traun (awcze) | A 6 —11a A~ | Broun (AWG26) | Braun (AWG26)
— Py . . R . Grau (AWG26) B+ 1 15 B+ Grau (AWG26) Grau (AWG26)
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r > 68 mm Steuerungsse Rot (WG26) | ot (AWG26) E| TS iv/ \7i 16 |5 Rot(AWG26) | Rot (AWG26)
tiber 5 m: Biegeradius r = 73 mm Schwarz (AWG26) | Schwarz (AWG26) | VPS 18 == 18 VPS | Schwarz (AWG26) | Schwarz (AWG26) |
Gelb (AWG26) Gelb (AWG26) | LDC VCC 8 7 LDC VCC | Gelb (AWG26) | Gelb (AWG26)
Helllau (AWG26) | Helblau (AWG26) | BK+ | 20 9 BK+ | Hellou (AWG26) | Hellblau (AWG26)
. . . . . Lo Orange (AWG26) | Orange (AWG26) | BK- 21— — 10 [ Bk q g
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermidungsfestigkeit. Grau (AWG26) i vcc | 21 17 | veC | GraulAwG26) | Grau (AWG26)
i i i Rot (AWG26) Rot (AWG26) _| GNDILDC G\D. 7 T—_19 | GNDADCGND | Rot (AWG26) Rot (AWG26)
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. TSN E TR P AT TSN PN
Griin (AWG26) | Griin (AWG26) LDC_SD- 13 20 LDC_SD- | Griin (AWG26) | Griin (AWG26)
— — — 19 22 — — —
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm fiir das AN E2E)N | A 2ETN | RV ;i ;; CEVeCT | Ros (AWG26) | Resa (AWGZ6)
Standard- als auch Roboterkabel. Schwarz (AWG26)|Griin (AWG26) | FG 24 24 FG|Schwarz (AWG26) | Griin (AWG26]

* OO spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 10 m sind moglich.
Modell CB-PAC-P'OD D D Beispiel: 080=8 m

HIF6-40D-1. 27R (Hirose)

| Pin-Nr{ Signal ’f‘adrle’: Querschnitt Pin-Nr] Signal ?adrire- Querschnitt
1A 24V_ | Braun-1 1B ou Braun-3
A | 24V [ Rot-1 2B | ou Rot-3
__3A | Puls- [Orange-1 3B [e]V] Orange-3'
T 4A_[Eingang| Gelb-1 48| OU Gelb-3
Ohne Stecker ® o A 0| Gran-1 5B | OU riin-3
58 A 1 lau-1 6B | OU lau-3
o2 A Violett-1 78 | OU olett-3
B 8A Grau-1 88 | OU rau-3 | o dabel
EE 9A 4 |Weiss1| o | 9B | OUT8 |Weiss-3
B A Schwarz-1 (Al [10B [ _OUT9 [Schwarz3 (8]
EE A l@ (pressgeschweift) [ 118 | OU Braun-4 | (pressgeschweift)
J B A Rot-2 [ 12B | OU Rot-4 AWG28
Ohne Stecker ® . A 8 |Orange-2| [ 138 [ OU Orange-4
(Vorderansicht) 4A 9 | Gelb-2 4B | OU Gelb-4
— A riin-2 [ 15B | OUT14 riin-4
— A lau-2 [ 168 | OU lau-4
A olett-2 | 178 | Puls- olett-4
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 8A Grau-2 [ 188 | Eingang [ Grau-4
9A 4 | Weiss-2 [ 19B oV, Weiss-4
0A [Schwarz-2| 208 OV |Schwarz-4
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