Robot ad asse singolo RSDG2 - A stelo con guida di supporto

Il Componenti: Attuatore, controller, cavo
Accessori

Attuatore

Specifiche 1/0 del controller

NPN.PNP | CC-Link | D

(Y Accessorl |y iaon G0N, et imenaine comeor i, a6 g

- | Connettore CC-Link | Connettore DeviceNet

Cavo lMateriale robot/Trattamento superficie
Sy Componenti Corpo Stelo | Copertura | Albero | Boccola a sfere
,:“‘“_*'_z~ [0 Materiale Alluminio | Acciaio | ABS | Acciaio | Acciaio

¢ | 8 Trattamento superice | Vernice a base acrilica - - - -

Manuale d'struzioni su CD-ROM lSpecifiche generali

Vite a ricircolo Rilevatore di | Temperatura ambiente e
i sfere Lo posizione umidita di esercizio
08 A passo Resolver 0~40°C, 35~85%UR
Specifiche del controller5E P497~506 C10 rulate)| P (incrementale) (Senza condensa)
Wl Specifiche standard Domande frequentis P504
2 di cari ] i o PR I — Alimenta- -
. Passo| Ripetibilita di posi- | Max capacita di carico (kg) | Maxforzadi | Duratain esercizio | Eyyore posiz, | Rigiditadirotazione Max velocita®2| ! d N. max punti
Tipo (mm) i (mm) | ori Verticale § 'ﬁ;a "°%"er (mm) stelo (gradi) Corsa (mm) (mm/sec) E;’;esg; posizionam.
02 45 24 00 ~80
RSDG2 [ 06 +0.02 40 1 00 5,000km osup. | 0.1 oinferiore | +0.05 0300 250 DE28Y | 255 punti
12 2% 4 150 ) ~500 =T

(®)1. Lavita utile per utiizzi in verticale puo variare a seconda della capacita di carico. Fare riferimento a "Grafici sulla vita utile". (%)2. Le velocita massime possono variare a seconda della capacita di carico. Fare riferimento a "Grafici sulla velocit/massima capacita di carico”
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Vedere nota 5. . CavaaT per M3 25 ‘ (Nota 1) Il carico puo essere applicato solo in direzione assiale. Utilizzare insieme a guide
(06.5) || .
(4 punti) montate esternamente per evitare I'applicazione di carichi radiali agli steli.
95 1 (6amma cavaa) 30 | 30 | 30 (Nota 2) Inversione posizione iniziale lato motore non impostabile per specifiche con
105 passo 2mm.
126 (Nota 3) Fissare il cavo senza eccessiva trazione.
Attaceo motore superiore 135 (Nota 4) Per fissare il cavo & possibile utilizzare la vite a esagono incassato M4 (prof.
uperl effettiva vite 5mm).

(Nota 5) Il raggio di curvatura minimo del cavo & 30mm.
(Nota 6) Il freno aggiunge 0.2kg alla massa.
(Nota 7) Indica la distanza dal finecorsa meccanico.

lDimensioni/Massa

Direzione di attacco motore: Dritto Direzione di attacco motore: U
Tipo Dimensioni/Massa Corsa (mm) Corsa (mm)
50 100 150 200 250 300 50 100 150 200 250 300
L1 (mm) 162.5 2125 262.5 3125 362.5 412.5 162.5 212.5 262.5 3125 362.5 4125
RSDG2 L (mm) 270.5 320.5 370.5 420.5 470.5 520.5 209.5 259.5 309.5 359.5 409.5 459.5
Massa (kg)(Nota 6) 2.0 2.4 2.7 3.0 3.3 37 2.2 2.6 2.9 312 315 3.9

(@l freno aggiunge 0.2Kg alla massa totale.

SINGLE AXIS ROBOT (®Vedere le note sul marchio CE.BS P456

Codice componente Selezione
Tipo Passo (mm)|Con o senza freno ((%)1)| Direzione di attaccomotore |  Controller ($)2) Modulo I/0 | Lungh. cavo (m)| Corsa (mm)
02 ; NPN;: N 1
Assente: Lasciare in | DritoLasciare in | Controlloa punti: 1 : 3
RSDG2 06 bianco bianco contetos ImpuPIS‘i. CC-E’;‘;: 3 5 (Incre?n(gr?tisd?SOUmm)
Incluso: B Attacco superiore: U (DG24V +10%) ) ) 10
12 = DeviceNlet: D (Cavo flessibile)

(®71) Scegliere I'opzione "Freno" per applicazioni in verticale. (($)2) Quando & selezionato il controller a treno di impulsi, la selezione del tipo di I/0 non & richiesta.

¢ Ordering ‘“‘ - | Diredone diata motove‘ - ‘ Controller | - | Modulo I/O‘ - ‘Lunghezzacavo‘ - ‘ Corsa
Example RSD206B - ) - C1 - N - 3 - 200  (Direzione di attacco motore: U)
RSD206B - C1 - N - 3 - 200 (Direzione di attacco motore: Dritto)
RSD206B - U - P1 - 3 - 200 (Direzione di attacco motore: U, Controller: P1)

lPrezzo corpo del robot

Codi = Prezzo unitario 1 ~ 3 pz.
opo‘r:\Zr(\;t% Corsa (mm)
50 100 150 200 250 300
RSDG2
RSDG2 B
[l Prezzo controller HlPrezzo cavo
Tipo | Modulo I/O | Prezzo unitario 1 ~ 3 pz. Lungh. cavo (m) | Prezzo unitario 1~ 3pz.
N 1
P 3
(3]
C 5
D 10
P1 -
[ Grafici sulla velocita/massima capacita di carico A Nota
3 Verticale Nel controller non & integrato un circuito di interruzione dell‘alimentazione al fine di
60 30 offrire la massima flessibilita per lo schema di sicurezza specifico del cliente.
T I I Accertarsi di predisporre un circuito esterno di interruzione dell'alimentazione e re-
;; 50 Passo 2 % 25 Passo 2 alizzare un circuito di arresto d'emergenza. Per esempi di circuiti, vedere B% P503
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Fr - = (®)Vita utile nominale pari a 5,000km o superiore. Per i tipi seguenti, la vita utile varia in base alla
.GrafICI suIIa vita Utlle massima capacita di carico e alla modalita di applicazione.
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Capacita di carico (kg) Capacita di carico (kg)
Codice | _ | Direzionedi | _ Tipo _| Tipo | _| Lungh. | _ _
Alterations @ componente | ~ | attacco motore | ~ | controller /0 cavo Corsa (G,E-ecc.)
RSDG2B - U - C1 - N - 3 - 200 - G-E
Terminale di controllo | Terminale di controllo | Software di supporto | Software di supporto Cavo /0 Cavo per colegamento a margherta | Manuale di istruzioni | Variante colore plastica | Piastra per montaggio
portatile portatile di comunicazione USB i 0-Sub MJ5: Corpo del corpo principale  |attuatore
Specifica star 0N COMan ggaeiomo . 7 5 KJ3: Controller (C1)
Varianti (B == — KJ4: Controller (P1) —
& & B @9
. o T: Controller C1 I
R B | 7p: Controller P1 | Wnghezz: 300
Codice H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC HP
Manuale di istruzioni
Terminale di controllo . " . Cavo per il collega- incluso. .
Terminale di controllo | portatile con comando SHIES d! S”p”"'?” SEITR d! SUDDWTO Clavq EOMIETED X mento di pil controller. | Per attuatore Modifica il colore delle Innll.Jde 2 piastre
o con cavo di comunica- | con cavo di comunica- | Richiesto per configu- | y " 3 -~ | per il montaggio in
Spec. |portatile incluso. auomo presente h ! 5 ! IES Fino a 16 controller | MJ5: parti in plastica dell'at- | "
i zione USB incluso. zione D-Sub incluso. | razioni NPN/PNP. ili i orizzontale.
P503,507 | incluso. icioRs-P503, 507 - 7 o 507 collegabili. Per controller tuatore in nero. SoeciicheerP507
Specilchees P503,507 b 0 = ifichessP507 | 3. pecifichees P
KJ4:

(®Per gli elementi opzionali, vedere &= P507 (®E pii 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.
(®Per i dettagli del collegamento a margherita, vedere &= P505 (9)Selezionare il tipo di cavo I/0 corretto per il tipo di controller in uso.



