Robot ad asse singolo RS2 - Attacco motore laterale

SINGLE AXiS ROBOT (®Vedere le note sul marchio CE.B= P456

Il Componenti: Attuatore, controller, cavo Codice componente Selezione
? WlAccessori Tipo Passo (mm)| Con o senzafreno (1) |Direzione di attacco motore | ~ Controller (2)2) Modulo I/0 | Lungh. cavo (m)| Corsa (mm)
% — Specifiche I/0 del controller
- — y [ NPN, PNP CC-Link DeviceNet 06 Assente : oo ) NPN: N 1
m] Attuatore N Access0t e g 0RO comfoe fone, comneftore ftzio RS2 12 bsisgr:‘i-oLaSCIare n Attacco a destra: R CCO? trﬁllo 2 pun;n...CP11 PNP: P g 50~800
z [ Conngttore CC-Link | Connetore DeviceNet Incluso : B Attacco a sinistra: L. on (FSC%E\;T%US/') CC-Link: C 10 (Incrementi di 50mm)
: +10%) )
[l Materiale robot/Trattamento superficie 20 DeviceNet: D (Cavo ibi
Cavo Ci i| Rotaia Cursore | Coperturaaterale (®1) Scegliere I'opzione "Freno" per applicazioni in verticale. (Opzione freno non disponibile per Passo 20)  (®)2) Quando & selezionato il controller a treno di impulsi, la selezione del tipo di /0 non & richiesta.
[@Materiale Acciaio Alluminio Alluminio
it -
it - Bt st - - Anodizzato ¢ Ordering ‘ Cotice componente | = | Diesoedatecconutre | = | Controller | - | Modulo /O | - |Lunghezzacavo| - | Corsa
e Bl Example RS206B L c1 N 3 400
Controller == e— 5 " 5 - - - - -
Vite a ricirco- Rilevatore di | Temperatura ambiente
Manuzle distruzionisuCD-ROM  lo disfere | MOYOre | “nogizione | e umidita diesercizio RS206B - L - P1 - 3 - 400  (Controller: P1)
. - 012” ; A passo  Resolver 0~S40"C, 35~85%UR
Specifiche del controller &~ P497~506 (C10 rullata) (Senza condensa)
BSpecifiche standard Papy e reauent 57
Tipo Passo | Ripetibilita di posi- | Max capacita di carico (kg) | Max forza di Corsa | Maxvelocita (Nota) | Durata in eserci-| Alimentazione | N.max punti
(n(;21) zionamento (mm) 0rizz1%ntale Ve|1i2cale spirgg N) (mm) 3gn(r)nls:cg0 zionominale | diingresso | posizionam. WPrezzo corpo del robot
RS2 12 +0.02 6 1 45 : PSz?s;g%% ) 600~380 10,08(:]%km 0 E%ﬁ/\: 255 punti Codice Prezzocumtar(lo 1 )~ 2 pz.
20 4 o 27 1000~633 : _ compo- orsa (mm,
(Nota) Le velocita massime ammesse possono variare a seconda della lunghezza corsa selezionata. Fare riferimento alla tabella "Velocita massime raccomandate”. nente 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
RS2[ ][]
s RS2 [ B
|
g HPrezzo controller WlPrezzo cavo
E
182: 55 {Con freno) Tipo Modulo I/Q | Prezzo unitario  Lungh. cavo (m) | Prezzo unitario
) 2 N 1
jmm—| N H o1 P 3
a w0l § C 5
h 8|2
_ o < D 10
e P1 -
2 o — A Nota
= 1 s e T [==== - Nel controller non & integrato un circuito di interruzione dell‘alimentazione al fine di
|
B B J@ e — offrire la massima flessibilita per lo schema di sicurezza specifico del cliente.
- ™_ Motore — | 1 Accertarsi di pr_ed\spurre un circuito esterno di \merruzipng dell_‘alimemazigle e rea-
va 4-M4x0.7 prof. 8 141 Mota 1 lizzare Un circuito di arresto d'emergenza. Per esempi di circuiti, vedere B P503.
56.5:+1 (Nota 1 34 2-0dw prof. 6 | 141 (Nota 1)
£ 04,522: Al posiione iz lto molore Corsa lSbalzo ammesso HEMomento statico ammesso
Attacco motore a sinistra: L (945 Alaposione nzle o oposto ot 5222 Al posizione il fo opgosto olore - Montaggio in orizzontale + Montaggio a parete - Montaggio in verticale - Schema del momento MY
A
70 50
42 34 _ B — C
. e : A T iy Nem
l : I : = ! r\ c A MR MY lm: MR
i | ﬁ
I A B c 25 [ 33 | 30
T |
Posizione di ancoraggio cavo (Nota: 2) H mm mm mm IlMax velocita (mm/sec) (®tuemaeietagi tle elocts massine i bese el vare crse conl simuatore Ve WSUML
Circa 245 (Lunghezza cavo) L § Passo|Massa| A | B | C Passo|Massa| A | B | C  Passo|Massa| A C Ti Passo Corsa (mm
H ipo
® S o6 [ [s52] 57 75~ e [ 76 56 Torr % [ 312 oo )
E 4kg | 503 | 78 | 165 4kg | 134 | 63 | 496 12 1kg | 286 | 286
. s 12 | Bka 335 47 05~ l6kg [ 63 | 31 |263 0.5kg | 578 | 579 RS2 12 400~600 | 560 500 440 380
1 doso6 & VA T Y ) 5 4kg | 347 ] 72 | 139 4kg [ 109 | 57 | 300 20 350~1000 | 933 833 733 633
o/ © 20 4kg | 334 | 67 | 120 20 4kg | 92 | 51 | 265 (®Per intervalli di corsa di 650mm o superiori, le viti a ricircolo di sfere possono risuonare in deter-
2kg | 413 | 139 | 218 2kg | 192 | 123 | 372 minate aree operative (velocita critica). In tal caso, ridurre la velocita operativa facendo riferimento
alla velocita massima indicata in tabella sopra.
04y prof. 6 +-—f—-1-—- - 2 4*‘0’ 02 prof. 6 <Esempio di prezzo> | prezzi si riferiscono ai codici componente a sinistra.
(Prezzo corpo robot) + (Prezzo controller) + (Prezzo cavo) +
g (723 [ cod Dezinedi Ti Modulo| _ [ Lungh
H Alterations ‘ o ‘ . ‘ saomi ‘ ) ‘ il ‘ ) ‘ ?/ 6] °J- g:‘?"' -| Gorsa |- (GErecc) (Addebito veriante tipo di rasso) + (Addebito variante posizione iniziale) =  Prezzo totale
42 ¢ RS206B - L - €1 - N - 3 - 400 - GE e ’ -
Attacco motore a destra: R
Terminele i contolo portae | Temineled Cavo I/0 Cavo per collegamento | Manuale di istruzioni | Variante colore
Nota 1. Distanze tra estremita e finecorsa meccanici Specifica standard doa vomo bk A MJ5: Corpo bt o
Nota 2. | cavi devono essere fissati entro 80mm dalle estremita dell'unita per evitare sollecitazioni. presente. & KJ3: Controller (C1) principale
Nota 3. Il raggio di curvatura minimo del cavo & 30mm. Varianti Variante tipo di —Mmmmumemme KJ4: Controller (P1)
Nota 4. Le masse sono per le unita senza freni. Con i freni, il valore aumenta di 0.2kg. [ P oy oy :
Nota 5. Quando la corsa & 600mm o superiore, le viti a ricircolo di sfere possono risuonare a seconda dell‘area operativa (velocita critica). grasso m
In tal caso, ridurre le velocita operative programmate facendo riferimento alle velocita massime indicate in tabella a sinistra. s
:;J;tlz gngan ‘c:per\ura della cinghia non & simmetrica tra destra e sinistra. Se si cambia |'orientamento di attacco del motore, non sara possibile rimontare Ia copertura e dnniaine R | Seredamuizie R0 ;chggg_gﬁ;g] Lunghezza: 300mm
Codice G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
H ioni Modifica il grasso . . .| Cavo peril collegamento | Manuale di istruzioni
MDimensioni/Massa neltipoabassa  |Sposta la posizione | Temiraeiconolo ot | CTOrARSCOUORIEE | ovoto o cav | Sovae Gispntoncaro | 0 V0 SO, Rihie | e incluso. Modifica i colore
Tipo  |Dimensioni/Massa Corsa (mm) Spec. produzione di parti- | iniziale sul lato incuso ;u;;;mndoauumn P | o 1ol e D-Sub ncluso. itgnljir’;unﬁgurazmnl Finoa 16 controller | Per I'attuatore MJ5: | delle parti in plastica
50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 colato. opposto del molore. | eite =z PSULSOT | cems pagg sq7 | T2 PSS 507 | St o P07 speciﬁch'e e psgy | COlegabil Per il controller KJ3: |dell‘attuatore in nero.
L (mm) 196.5 | 246.5 | 296.5 | 346.5 | 396.5 | 446.5 | 496.5 | 546.5 | 596.5 | 646.5 | 696.5 | 746.5 | 796.5 | 846.5 | 896.5 | 946.5 (NSKLG2) - i Spectiche & P507 | KJ4:
A (mm) 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 Per gli elementi opzionali, vedere 2= P507. (DE pili conveniente ordinare gli elementi opzionali come varianti che acquistarli singolarmente.
Per I'immissione di dati punto ¢ richiesto il terminale portatile o il software di supporto. (®Per il controllo I/0 con comunicazione parallela € richiesto un cavo I/0.
RS2 g {:mg 130 120 230 220 330 320 430 41500 51010 51020 51030 510% 51050 51060 51070 51080 (Per i dettagli del collegamento a margherita, vedere 2= P505 (®)Selezionare il tipo di cavo I/0 corretto per il tipo di controller in uso.
M (ka) 1.6 1.8 2 2.2 2.4 2.6 2.8 3 3.2 3.4 3.6 3.8 4 4.1 4.3 4.5

@l freno aggiunge 0.2kg alla massa totale.



