Robot ad asse singolo RS1

- Attacco motore laterale

Attuatore

Il Componenti: Attuatore, controller, cavo
I Accessori

Specifiche I/0 del controller
Y Accessori NPN.PNP CC-Link DeviceNet

Manuale di istruzion (CD-ROM), connettore di li connettore fitizio
- | Conngttore CC-Link | Conneftore DeviceNet
[ Materiale robot/ superficie
Ci i Rotaia Cursore | Copertura laterale
- m i Acciaio ini Alluminio
MsUM - n
/ ‘..,.,_,,:0 8 Trattamento superficie - - Anodizzato
e | [l Specifiche generali
Controller Vite a ricirco- Motore Rilevatore di | Temperatura ambiente
Manuale distruzioni su CD-ROM lo di sfere posizione | e umidita di esercizio
08 A passo  Resolver 0~40°C, 35~85%UR
Sp ecifiche del controller G P497~506 (C10 rullata) (incrementale) (Senza condensa)
MlSpecifiche standard  Domande frequenti =5 P504
Tipo Passo | Ripetibilita di posi- | Max capacita di carico (kg) |Max forzadi| Corsa |Max velocita|Durata in eserci-| Alimentazione | N. max punti
P (mm) | zionamento (mm) | Orizzontale | Verticale | spinta (N) (mm) (mm/sec) | zionominale | diingresso posizionam.
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Attacco motore a destra: R
(Nota 1) Distanze tra estremita e finecorsa meccanici
(Nota 2) I cavi devono essere fissati entro 80mm dalle estremita dell'unita
per evitare sollecitazioni.
(Nota 3) Il raggio di curvatura minimo del cavo & 30mm.
(Nota 4) Le masse sono per le unita senza freni. Con i freni, il valore aumen-
(Nota 5) La cop'enur'a della cinghia non & simmetrica tra destra e sinistra. Se
si cambia I'orientamento di attacco del motore, non sara possibile
rimontare la copertura della cinghia.
lDimensioni/Massa
Tipo Dimensioni/ Corsa (mm)
M 50 100 150 200 250 300 350 400
L (mm) 187 237 287 337 387 437 487 537
A (mm) 2 3 4 5 6 7 8 9
RS1 B (mm) 3 4 5 6 7 8 9 10
C (mm) 100 150 200 250 300 350 400 450
M (kg) 1.2 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2.1

(@l freno aggiunge 0.2Kg alla massa totale.

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

Codice componente Selezione
Tipo Passo (mm)| Con o senzafreno (1) | Direzione di attacco motore |  Controller (($)2) Modulo I/0 | Lungh. cavo (m)| Corsa (mm)
02 . 1
Assente: Lasciare in  |Attacco a destra: R Controllo a punti: C1 ,;z'; g 3 50~400
RS1 06 bianco Attacco a sinistra Controllo a impulsi: P4 CC-Link: c 5 (Incremer:ti di 50mm)
Incluso: B ‘L (DC24V +10%) DeviceNet: D 10
12 : (Cavo flessibile)

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

'Ordering ‘Codicecomponente - | Diedonediateccomoe| = | Controller | - |Modulo I/O| - |Lunghezzacavo| - | Corsa ‘
Bample  RS102B - L - ct - N - 3 - 400

RS102B - L - P1 - 3 - 400

(Controller: P1)

lPrezzo corpo del robot

e Prezzo unitario 1 ~ 2 pz.
odice
componente Corsa (mm)
50 100 150 200 250 300 350 400
RS1 J
RsS1[][ B
lPrezzo controller WPrezzo cavo
Tipo | Modulo I/0 | Prezzo unitario  Lungh. cavo (m) | Prezzo unitario
N 1
P 3
C1 c 5
D 10
P1 -

A Nota

Nel controller non & integrato un circuito di interruzione dell'alimentazione al fine di
offrire la massima flessibilita per lo schema di sicurezza specifico del cliente.
Accertarsi di predisporre un circuito esterno di interruzione dell'alimentazione e rea-
lizzare Un circuito di arresto d'emergenza. Per esempi di circuiti, vedere B P503

lISbalzo ammesso lMomento statico ammesso

+ Montaggio in orizzontale

A
C
B
m

- Montaggio a parete + Montaggio in verticale - Schema del momento

My
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(®Confermare i dettagli delle velocita massime in

m mm  Max velocita (mm/sec) ™ base alle varie corse con il simulatore Web MISUMI.
Passo|Massa| A | B | C  Passo|Massa| A | B | C  Passo|Massa| A C Ti Passo Corsa (mm)
02 | Gka 86340 [ 60~ [oko [39 [ 26 [789 ~ | 4kg [ 53 | 53 PO | (mm) | 50 [ 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
4kg | 869 | 61 | 92 4kg | 72 | 48 | 829 2kg | 118 | 118 02 100
4kg | 567 | 56 | 84 4kg | 63 | 43 | 507 06 2kg | 107 | 107
06 |3kg [ 556 76 | 112 06 |3kg | 92 | 62 | 516 Tkg | 223 | 223 RS1 | 06 300
2kg | 687 | 116 | 169 2kq | 149] 102656, | Tkg | 204 | 204 12 400~600
12 2kg | 667 | 107 | 152 12 2kg | 133 | 93 | 611 0.5kg | 407 | 408
Tkg | 807 | 218 | 292 1kg | 274 | 204 | 776 <Esempio di prezzo> | prezzi i riferiscono ai codici componente a sinistra.
(Attuatore) + (Controller) + (Cavo) +
Codice | _ | Dredonedi | _ ‘ Tipo ‘ _| Tipo | _|Lungh. | _ Corsa | - (G, Eecc)
Alterations componente ool controller /o cavo ’ (Variante tipo di grasso) + (Modifica posizione iniziale) =  Prezzo totale
RS102B - L - Cc1 - N - 3 - 400 - G-E
Terminale di controllo portatile | Terminle di Software di supporto | Software di supporto Cavo I/0 Cavo per collegamento a | Manuale di istruzioni | Variante colore
Specifica standard | con comando a uomo con cavo di comuni- | con cavo di comunicazio- margherita MJ5: Corpo plastica del corpo
presente cazione USB ne D-Sub - KJ3:Controller (C1) | Principale
I Variante tipo di Moiica posine nzde ¢ KJ4:Controller (P1
Varianti grasso g . :Controller (P1)
T: Controller C1
RSZ30 | Spec RS232C | TP: Controller P1 Lunghezza: 300mm
Codice G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
I ) ) . .| Cavo peril collegamento di | Manuale di istruzioni
MOd!flca gz Sposta la posizione | Terminale di controllo portatile IEE TN G WD Software di supporto con cavo Soﬂwa_redlsuppnr_mcon Cavnl/Omc_\usu.ﬁlct}le pill controller. Possibilita di | incluso. Modifica il colore
nel tipo a bassa S con comando  uomo presene ) cavo di comunicazione | sto per configurazioni 5 ) ) . !
Spec. 3 - |iniziale sul lato incluso. di comunicazione USB inciuso. . collegare fino a 16 control- | Per I'attuatore MJ5: | delle parti in plastica
produzione di parti | 1ty del motore. | Sy Botg 507 | " et prog gy | oL 1oso-Speef- | NPVPIV . Per il controller KJ3: |dellattuatore in nero
colato. (NSK LG2) . s Speciche B P503, 507 - che &= P507 Specifiche & P507 Spécii\cheEPEM KJ4: : :

(®Per gli elementi opzionali, vedere BE P507 (PE piti 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 BE" P507 (®)Selezionare il tipo di cavo I/0 corretto per il tipo di controller in uso.



