Robot ad asse singolo RSD3 - A stelo

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

SINGLE AXIS ROBOT

M Componenti: Attuatore, controller, cavo Codice componente Selezione
Attuatore BAccessori Tipo Passo (mm) | Con o senza freno (1) |Direzione diattaccomotore|  Controller ((2)2) Modulo I/0 | Lungh. cavo (m)| Corsa (mm)
Specifiche 1/0 del controller 02 1
4 ) NPN,PNP_—— | CC-Link [ Devi ! . . Dritt:Lasciare in ) NPN: N
3 Accessor Manual distruzini (CD-ROM),connettre di alimentazione, connettor ftizio, 6 dadi i montaggio RSD3 06 Asseme'bL.aSCIare n bianco Controllo a puntl:. ct PNP: P 3 0~30
. | Connettore CC-Link | Connettore DeviceNet o Blanco Attacco a destra: R Contz([))IICthi\llm+;)1u$§/l‘;)P1 CC-Link: C 150 (Incrementi di 50mm)
M Materiale robot/Trattamento superficie 12 : Attacco a sinistra: L - DeviceNet: D (Cavo flessibile)
Cavo Componenti Corpo Stelo Copertura
P L P ((®1) Scegliere I'opzione "Freno" per applicazioni in verticale. ((%)2) Quando & selezionato il controller a treno di impulsi, la selezione del tipo di I/0 non & richiesta.
] [ Materiale Alluminio Acciaio ABS
l— ] S Tratamento spercie Vernice a base acrilica _ _ 7 Ordering Codice componente | = Dimz\wedialtaccvmolm‘ - ‘ Controller - | Modulo 1/0 ‘ - ‘ Lunghezza cavo‘ - ‘ Corsa
o - - Example R R R R R I .
Controller (orit) B Wspecifiche generali RSD306B L C1 N 3 200 (Direzione di attacco motore: Ly
fanuale distruzioni su CD-ROM oo Rievatoreldil peai aaa RSD306B - C1 - N - 3 - 200 (Direzione di attacco motore: Dritto)
i R a ) alEED Motore posizione e umidita di esercizio RSD306B - L - P1 - 3 - 200 Direzione di attacco motore: L, Controller: P1)
. 012 A passo Resolver 0~40°C, 35~85%UR
Specifiche del controller Z5°P497~506 C10 rullata) P incrementale) (Senza condensa)
lSpecifiche standard Domande frequentitE P503
Ripetibilita |Max capacita di carico (ko) | Maxforzadi | purata in eserci- - | Rigidita di rotazio- o Alimenta- N. max
Tipo F(’:‘S;;) di posiziona- | Orizzon- | Vertica- |  spinta zio nominale Erro(r:m;‘)losu. ne stelo Corsa (mm) Max(;m:gg)®2 zione di | punti posi-
mento (mm) tale le (N) ®1 (gradi) ingresso zionam.
02 60 30 900 ~ 50 P
o -~ ) rezzo corpo del robot
RSD3 06 +0.02 55 20 550 |5,000km osup.| 0.1 o inferiore +1.0 (,;r‘fssg%%) ~150 Eﬁ%‘;‘u’ 255 punti u P
12 50 10 250 ~300 _ . Prezzo unitario 1 ~ 3 pz.
(®)1. Lavita utle per utiizi in verticale pud variare a seconda della capacita di carico. Fare riferimento a "Grafici sulla vita uile”. ($)2. Le velocita massime possono variare a seconda della capacita di carico. Fare rferimento a "Grafici sulla velociti/massima capacita di carico”. c°d(;‘:l‘::t‘;m' Corsa (mm)
Foro i pe v il s p 50 100 150 200 250 300
06.5) 1.5
1Pz4égh7tapg?ig Savo) ( A 10 Yo 2 RSD3LIL]
9. M4x0.7 prof. 5 95 1 78 95 Sedichiave RSD3[ B
% (Per montaggio cavo) %] M12¢1.25 19 Mi2¢1.25
= = === s i Miexdzo A
T%B q-—-ReEd-— E [} W Prezzo controller M Prezzo cavo
- — T ﬁT ) " o
i - 8| - Tipo Modulo 1/0 |Prezzo unitario 1 ~ 3pz. Prezzo unitario 1 A
Vita freccia A o f erotas) |_smas.maa S N Lungh. cavo (m) ~3pz. Nota
I 20]45.5+2 |y _Corsa Dado incluso. Nel controller non & integrato un circuito di interruzione dell'alimentazione al fine di
NE .
Fi I L Posizion inzale lalo malore "\ Puszine fzale o opposto maore c1 P 1 offrire la massima flessibilita per lo schema di sicurezza specifico del cliente.
§ (Specificabile come variante) 55 c 3 Accertarsi di predisporre un circuito esterno di interruzione dell'alimentazione e re-
Circa 250 (Lunghezza cavo) M4x0.7 prof. 5 20 CavaaT per 8-M4 alizzare un circuito di arresto d'emergenza. Per esempi di circuiti, vedere BE P503
(Per montaggio cavo) setioe) | [~ — D 5
56.4 __ . o 4-M5x0.8 prof. 10 P1 10
== = /1 g‘ '055 (Spaziatura uguale a 90°) -
,_ [ =1 | 4 5
N A r() 3 .F i N DY p— — p— Mer— :FV'—: "1383
g Lee) "3 S = (i
hi i i HH] F— |
95 S| Li(GammacavaaT) Pt bfcazione: 830 5. £
Plastra per montaggio attuatore (2 pz) 5
(Specificabil t & . . 5 e T g T A e — " " 5 3
(Specificablle come variante) L = W Grafici sulla velocita/massima capacita di carico M Grafici sulla vita util@Vita utie nominale paria 5,000km o superiore. Per i
:,’-l* 13 L+40 (Con fi tipi sequenti, la vita utile varia in base alla massima
| +40 (Con freno) capacita di carico e alla modalita di applicazione.
I 4.3 .
- _— Dritto Ozt
Viaingata dlacaal Dado quadrato per cavaa T 70 35
(6 pz. inclusi) (Passo 2)
CavaaT per M4 60 m— Pass02 | 30 e Pass0 2
55 (8 pos. 250 \ = Pass0 6 =925 —Passof ] 5000
95 L1 (Gamma cava aT) . H 83 o —rpasso12 | = e = \
Vederenota7. | (o 78 17 (Sedi chiave) % + 056 psante é m § 2 i 4000 — e PS50 2
P Ty = [z g 30 g5 S 3000 N
| uo't%; ‘ & & E
= 5 & %zg 6., S 7 I 20 10 < = 2000
2 % @ sl% R 10 5 - 1000
> () - 4 ~—
ir ol & & o
= “I5r08 | B 0 0 — i _—
< ———1 11| &y Ao 3 0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350 0 3 10 e 20 . 20
TuaEa g0 O] Flangia di montaggio attuatore Velocita (mm/s) Velocita (mm/s) Capacitadi carcn )
(Specificabile come variante)
e (7:nota 1282
146 (Con freno) | 't 3 56.5
L 5z | ™21 7 i rezione di Ti Ti Lungh,
Attacco motore a sinisira Alterations ‘ Codice ‘ - ‘ _“DAIrezlun?‘d\ ‘ - ‘ lpo ‘ - ‘ II/%O ‘ - ‘ :;l:‘?o "|-| Corsa |- (G,E-ecc.)
. 15522 7 - ) o T ) RSD3B - L - €1 - N - 3 - 200 - G-E
146 (Con freno) oo, 56.5 Nota 1. Il carico pud essere applicato solo in direzione assiale. Utilizzare insieme a guide montate
=™ nota 1) = > per evitare | icazione di carichi radiali agli steli. A S F = — - - " —
‘ 282 | Nota 2. L'orientamento dell'a_pert_u(a chiave non S fisso rispetto alla superficie della base. Terminale di » Termlljale di controllo | Software di supporto Sofmarem} supmu o Cavo I/0 ga':z pt'e‘rE :ﬁ!egamemo Manuale di istruzio- Varla_nte colore P_lastra per montag- Fl_angla di montag-
Nota 3. Per la rettilineita del utilizzare guide lineari montate esternamente. controllo portatile | portatile s g ni plastica del corpo | gio attuatore gio attuatore
— ——— (o ~ Nota 4. Inversione posizione iniziale lato motore non impostabile per specifiche con passo 2mm. Specifica stgagagd | con comando 0 ; ¥, MJ5: Corpo principal
\ E Nota 5. Per il passo 2mm, & 27mm. Varianti presente [, KJ3: Controller (G1)
(06.5) Nota 6. Fissare il cavo senza eccessiva trazione. arianti = =
2| & F 5 Nota 7. Per fissare il cavo & possibile utilizzare la vite a esagono incassato M4 (prof. effettiva vite KJ4: Controller (P1)
1l — - s _ £ o Nota 8. ﬁTaggiu di curvatura minimo del cavo & 30mm. | mam— ?Ppgn:;?'hefr% Lunghezza: 300mm
o wl f;mrr;ww = Oy Nota 9. Notare che il motore sporge dal fondo dell'unita attuatore. ) i s vontoe
4 8y 6pos) g | leni Nota 10. Il freno aggiunge 0.2kg alle masse. "
m S ‘ S Nota 11. Indica la distanza dal finecorsa meccanico. Coclce H o S R AL c MJS/KIS/KIA BC HP vP
Vedere nota 7. 78 17 (Sedi chiave) £ i i istruzioni
~ ( ) = Terminale di|Terminale di controllo|Software di supporto| Software di supporto | Cavo I/0 incluso. Cavq pallcakaeriy Manuale AT - Include 2 piastre per il .
95 Lt (Gamma cava aT) 4-M5x0.8 130 | 3 controllo portatile | portatile con comando a| con cavo di comuni- | con cavo di comunica- | Richig UpDeL LS IERED, L EIBEED montaggio in orizzonta- DRI
ot 10 (Spaziatua ugule a 90°) 55 = Spec. —— P :umo eI | e R e . f;g:zs?ﬁpﬁ;ﬁ?ﬂgu' Fino a 16 controller | Per !‘attuamre MJ5: | parti in plastica dell'at- k. 0g taggio \qvefl\rale.
Atacco motoe a destra Sprfitom PS03, 507 | SocfictemsPS03, 507 | SwcichemP503,507 | SpecifcheesP507 | SpecichomsP507 | ieGall Rerl ORI gRE (T DIDIER, Speciicherpsgy | PeciicneeTRS07
Specifichem=P507  |KJ4:
HDimensioni/Massa _ _ _ __ _ (®)Per gli elementi opzionali, vedere =P507 ()E pidl conveniente ordinare gli elementi opzionali come varianti che acquistarli singolarmente.
. . . Direzione di attacco motore: Dritto Direzione di attacco motore: R/L (®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.
Tipo Dimensioni/Massa Corsa (mm) Corsa (mm) (®Per i dettagli del collegamento a margherita, vedere &= P505 (?)Selezionare il tipo di cavo I/0 corretto per il tipo di controller in uso.
50 100 150 200 250 300 50 100 150 200 250 300
L1 (mm) 183 223 283 333 383 433 183 223 283 333 383 433
RSD3 L (mm) 280.5 330.5 380.5 430.5 480.5 530.5 227.5 2775 327.5 3775 4275 4775
Massa (kg)(Nota 10) 2.2 2.6 3.0 3.3 3.7 4.1 24 2.8 3.2 215} sl 4.3

(@l freno aggiunge 0.2Kg alla massa totale.




