Robot ad asse singolo RS3 - Dritti

SINGLE AXIS ROBOT

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

M Componenti: Attuatore, controller, cavo Codice componente Selezione
- M Accessori Tipo Passo (mm)| Con o senza freno (1) Controller (9)2) Modulo I/0 Lungh. cavo (m) | Corsa (mm)
]]W Attuatore 5 5 Specifiche I/O del controller
e 9 [_NPN,PNP CC-Link DeviceNet 06
m y E¥ccessor Manuale i struzioni (CD-ROM), connettor i ali connettore fitizio Assente: Lasciare in Controllo a punti: C1 NPN: N ;
- [ Connettore CC-Link | Connettore DeviceNt RS3 e ' puntt: PNP: P 50~800
= = 12 bianco Controllo a impulsi: P1 CO-Link: 5 | ti i 50
M Materiale robot/Trattamento superficie Incluso: B (DC24V +10%) C-Lin :C 10 (Incrementi di 50mm)
Componenti| Rotaia Cursore | Copertura laterale 20 DeviceNet: D (Cavo flessibile)
i e [MMateriale | _Acciaio Alluminio | Alluminio
‘l||(l|'L e [Erattamento sperfce - - Anodizzato (®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, Ia selezione del tipo di I/0 non & richiesta.
ol MSpecifiche generali S -
Controller — Vite aricirco- | paos Rilevatore di | Temperatura ambiente Ordering ‘Codlce comparerte | - | Controller | - | Modulo /O | - |Lunghezza cavo) - Corsa
Corpo principale in plastica di colore nero. ) lo di sfere otore | " posizione | e umidita di esercizio Example RS306B - ci - N - 3 - 400
(Specificabile come variante) Manuale d'istruzioni su CD-ROM 012 P " R
A passo  Resolver 0~40°C, 35~85%U RS306B - P1 . 3 } 400
Specifiche del controller GE* P497~506 Grafico del tempo di ciclo BE" P455  Specifiche per ambiente sterle disponibil sul nostro sito Web. (€10 rullata) (incrementale) | (Senza condense)
M Specifiche standard Domande frequenti &% P504
Tivo Passo | Ripetibilita di posi- | Max capacita di carico (kg) |Maxforzadispinta) Corsa Max velocita |Durata in eserci-| Alimentazione | N. max punti MlPrezzo corpo del robot
P (mm) [ zionamento (mm) | Orizzontale | Verticale (N) (mm) (Nota) (mm/sec) | zio nominale | diingresso posizionam. Codice Prezzo unitario 1 ~ 2 pz.
RS3 b +0.02 5 2 w 50-800 g0 ggg | 10000kmo | DC2AV | peq L Corsa (mm)
20 - 5 - % (Passo 50) 1000-633 sup. +10% P nente 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(Nota) Le velocita massime ammesse possono variare a seconda della lunghezza corsa selezionata. Fare riferimento alla tabella "Velocita massime raccomandate”. Sgg jB

Circa 200 (Lunghezza cavo)

223.5+2: Alla posizione iniziale lato motore

Corsa (62.5: Alla posiziong iniziale lato motore)

W Prezzo controller

WlPrezzo cavo

(223.5: Alla posizione iniziale lato opposto motore) ‘ 2-04H7 prof. 6 62.5::2: Alla posizione iniziale lato opposto motore: Tip o Modulo I/O |Prezzo unitario Lun gh. cavo ( m) IOl
175.5+1 (Nota 1) 14.51 (Nota 1) N 1
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| A Nota
g Nel controller non & integrato un circuito di interruzione dell'alimentazione al fine di
195.5+1 (Con freno) (NOta 1 ) g offrire la massima flessibilita per lo schema di sicurezza specifico del cliente.
243,52 (Con freno): Alla posizione iniziale lato motore é Accertarsi de pvgd\sporve un circuito esterno di imsrruzwgne de!\‘a\imsn\az@e erea-
(243.5 con freno: Alla posizione iniziale lato opposto motore) - § lizzare un circuito di arresto d'emergenza. Per esempi di circuiti, vedere BE P503.
£ Sbalzo ammesso HEMomento statico ammesso
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53 % + Montaggio in orizzontale « Montaggio a parete « Montaggio in verticale + Schema del momento My
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L+20 (Con freno)
161.5 (Con freno) Ax50 mm mm mm v . N ) L .
. ax velocita (mm/sec) @ Confermare i dettaglidelle velocita massime in base alle varie corse con l simulatore di iclo.
= Passo|Massa| A | B | C  Passo|Massa| A | B | C  Passo|Massa| A C
‘ 1415 50 = Tokg| 465 | 39 | 64 12kg| 28 | 17 (338 | 4kg | 113 [ 113 Tipo | Passo Corsa (mm)
‘ B-M6x1 prof. 8 = o6 [10ka[ 442 [ 47 [ 78 [10kg| 43 | 26 [355 2kg | 244 | 245 (mm) 50~600 650 700 | 750 | 800
- = 8kg | 480 | 61 | 100 8kg | 64 | 39 |413 2kg | 224 | 224 06 300 (250) 280 (250) 250 220 190
= ' Bkg | 673 | €3 | 136 kg 107 62 [519° "2 [Tikg [ 458 | 450 RS2 12 400~600 (500) | 560 (500) | 500 | 440 | 380
— - D VNN oo —o— =0 e el o5 20 350~1000 933 | 833 | 733 | 633
T - - : . t\’ - hd - : hd - W Y : 12 | 6kg | 399 | 76 | 118 12 | 6kg | 85 | 55 | 334
! I kg | 500 | 118 [ 179 Ikg | 146 | 96 | 449 \;alori ttra ( )”_pg_r applicg;iggioin verticale. e i & rcicolo di sf ) in det
er intervalli di corsa di 650mm o superiori, le viti a ricircolo di sfere possono risuonare in deter-
- . . (0 || Sh || 7 || it g || 7| &) || minate aree operative (velocita critica). In tal caso, ridurre la velocita operativa facendo riferimento
‘ 166.5 0447 prof. 6 2. 20 ‘2”;9 ggg 1222 ;;? 20 gtg 12;2 2%83 ggi alla velocita massima indicata in tabella sopra.
186.5 c d A <Esempio di prezzo> | prezzi si riferiscono ai codici componente a sinistra.
52 (Prezzo corpo robot) + (Prezzo controller) +  (Prezzo cavo) +
. P - Codice Tipo Tipo Lungh.
| Nota 1) Distanze tra estremita e finecorsa meccanici ) . - ‘ - ‘ - -| Corsa |- (G,E---ecc)
AR mea 2; Il raggio di curvatura minimo del cavo & 30mm. Alterations B ::g':(’;:: con(t:r:)ller I/N (¢} ‘333"0 5 e (Addebitovariane tio i rasso) + (Addebito variante posizione nizie) =  Prezzo totale
QO (Nota 3) Serrare il cavo entro 100mm dalle estremita dell'attuatore - - - - - :
I S in modo che non sia sottoposto a trazione. - - e
© ’ L O L . . Terminale di controllo portafle | Terminale di Software di supporto Software di supporto Cavo I/0 Cavo per collega- | Manuale di istruzioni | Variante colore
| (Nota 4) Quando si usano fori i riferimento 04 per il montaggio Specifica standard o tomo Db mento a marghertta | ys: Gorpo plastica del corpo
. dell'attuatore, verificare che la profondita di inserimento s > T
‘+‘ dei grani nell'attuatore sia inferiore a 6 mm. e . & ;jigg:::g::: :g}]’
- B B = ) =i = |
§ g
[ E— - T: Controller C1
OEEN freuia @ Spec. i comuricazone: RS2320 | Spec. di comunicazione: RS232C | TP: Controller P1 Lunghezza: 300mm
Codice G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
. . . . Manuale di istruzioni
.Dlmenswn!/Mass.a Modifica il grasso Terminale di con- | Software di Software di Cavo I/0 incluso. E;‘ll:g‘:;:nm e incluso.
Tip o Dimensio- Corsa (mm) nel tipq a bagsa . §;?qsta a posizione | Terminale di control- | trollo portatile con | supporto con cavo | supporto con cavo | Richiesto per el Per attuatore Modifica ‘.‘ 'colore }
ni/M 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 Spec. produzione di parti- |iniziale sul lato lo portatile incluso. |comando auomo | di icazi di i i ioni NPN/ Fino a 16 controller MJ5: delle parti in plastica
colato. opposto del motore. | Specifiche 2= P503, 507 ite incluso. | USB incluso. USB incluso. PNP. - Per controller dell'attuatore in nero.
L (mm) 336 386 436 486 536 586 636 686 736 786 836 886 936 986 | 1036 | 1086 (NSKLG2) gp;‘z;gl’; :E";;nla'sgw Syeicle SEPSUS 507 | Spcice BEPSO7 | Spocfne e 507 gouﬁabmﬁ Ki3:
A (mm) 3 4 ) 6 7 8 9 10 1 12 13 14 15 16 17 18 peciche 2 P507 KJa:
RS3 B (mm) 4 5 6 / 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 (®Per gli elementi opzionali, vedere P507. (E pili conveniente ordinare gli elementi opzionali come varianti che acquistarli singolarmente.
C (mm) 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 (®)Per Iimmissione di dati punto & richiesto il terminale portatile o il software di supporto. (®Per il controllo /0 con comunicazione parallela & richiesto un cavo /0.
M (kg) | 24 2.6 2.8 3.0 3.2 3.4 3.6 3.8 4.0 4.2 4.4 45 47 49 51 53 (®)Selezionare il tipo di cavo I/0 corretto per il tipo di controller in uso.

@Il freno aggiunge 0.2 kg alla massa totale.



