%ﬁ

8B

3.3 Typ RCP6 2. Lager- und Aufbewahrungsumgebung
'A ' RCP6- RTFML-WA-42P-30-360-P3-P-MT-** Die Lager- und Aufbewahrungsumgebung sollte den gleichen Standards entsprechen wie die
. T T T . Installationsumgebung. Achten Sie besonders auf die Umgebungsbedingungen, wenn die Maschine fiir
Quality and Innovation <Serie> T ID nur fiir interne Zwecke "™ Y einen langeren Zeitraum gelagert werden soll, so dass sich in dieser Zeit keine Taukondensation bilden
RCP6 ) K
<Optionen> ann.
<Typ>—————— | Keine  : Kabelaustrittsrichtung Soweit nicht anders angegeben, enthalt das Paket bei der Lieferung der Maschine keinen Schutz zur
AC h S e RC PZ/RC P 2C R/RC P 2W/RC P6/RC82 RTEML Angabe (Oben) Absorption von Feuchtigkeit. Sollte die Maschine in einer Umgebung gelagert werden, in der eine
Al : Kabelaustrittsrichtung Taukondensation erwartet wird, nehmen Sie die MaBnahmen zur Verhinderung der
. <Gebertyp> - (Rechts) Kondenswasserbildung entweder auRen am gesamten Paket oder direkt nach dem Offnen des Paketes
ROta“ 0 n S _T / WA : Batterieloser Absolutgeber A2 . Kabelaustrittsrichtung vor.
<Motortyp> (Unten) Was die Lager- und Aufbewahrungstemperatur betrifft, halt die Maschine kurzzeitig Temperaturen von bis
. . 42P - Grofe 420 A3 : Kabelaustrittsrichtung zu 60°C stand. Betrégt die Lagerungszeit jedoch 1 Monat oder langer, achten Sie auf eine Temperatur
=|  Rotations-Typ mit Hohlstrukt --
O a I O n S I O S ru u r <Uber§etzung> B : Bremse Das Gerat sollte in horizontaler Position gelagert und aufbewahrt werden.
30 :1/30
. : MT : Motor oben umgekehrt
KU rZ an Ie Itu n g AC hte AUﬂa e <Rotationswinkel> MR : Motor rechts umgekehrt .
g 360 : 360 Grad ML : Motor links umgekehrt Bezeichnungen der Komponenten
Herzlichen Dank fiir den Kauf unseres Produkts. <Steuerung> <Kabellange> i .
Lesen Sie neben dieser Kurzanleitung auch die Sicherheitshinweise und das ausfiihrliche Betriebshandbuch, um die P3 : PCON-CB/CGB, N : Keines 1. Standard-Ausfihrung RCP2
richtige Verwendung sicherzustellen. Bei dieser Anleitung handelt es sich um ein Original. PCON-CYB/PLB/POB, P 1m 1.1 Kleiner Vertikal-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfuhrung (RTBS) und
) s ‘am - . ) N
&Wamung: Zum Betrieb des Produktes lesen Sie das Betriebshandbuch griindlich durch und folgen den darin mggy(gﬁjG/l\l;lglllE_I(_:—Sb/PG M ©5m Multi-Rotations Ausfuhrung (RTBSL)
enthaltenen Beschreibungen. i ’ -
Das Betriebshandbuch ist zum kostenlosen Download auf unserer Webseite verfigbar. Bei der P5 :RCON-PC, RCM-P6PC Xoo : Langenangabe
ersten Nutzung ist eine Kundenregistrierung erforderlich. Roo : Roboterkabel
URL: www.iai-robot.co.jp/data_dI/CAD_MANUAL/ . . . . . .
Bei der Verwendung des Produkts drucken Sie das Betriebshandbuch aus und bewahren es in der Anm.1  Diese ID wird nur fir interne Zwecke genutzt. Sie betrifft nicht den Typ des Modells.
Néahe der mit diesem Produkt ausgestatteten Anlage auf oder zeigen es auf einem PC oder Tablet, )
um die Beschreibungen jederzeit und sofort nachsehen zu kénnen. 3.3 Typ RCS2 Flansch Ausgangswelle
Fir eine gedruckte Version des Betriebshandbuchs kontaktieren Sie bitte die néchste _ r6-|- _ _ _ Q. -
IAl-Verkaufsstelle, die Sie auf der Riickseite des Betriebshandbuchs oder der Kurzanleitung finden RCS2 Ei l- gg L& ﬂ)ﬂ —l S-L Ruckseitige
(kostenpflichtig). <Serie> -I-_<Optionen> Abdeckung Vorderseitige
L : Endschalter Abdeckung
« Die ungenehmigte Verwendung oder Reproduktion dieser Anleitung als Ganzen oder in Teilen ist verboten. <Typ> (Standardausriistung)
« Die verwendeten Firmennamen, Produktbezeichnungen und Marken sind eingetragene Marken der jeweiligen RT6 : Gerader Typ B - Bremse
Unternehmen. RT6R  : Typ mit Seitmotor NM  : Umgekehrter Referenzpunkt
RT7R  :Typ mit Seitmotor und CE  :CE-konform @
Hohlwellenstruktur .
Kontrolle der Produkte RTCS8L :Kleine Standard-Typ mit <Kabe|l§ngg>
Hohlstruktur E : Ti'qnes ' ' )
In der Standardkonfiguration umfasst dieses Produkt die folgenden Komponenten. RTC8HL: E'er']';etf "Ii(lt)Ch|e'StungS-Typ mit s  .am 12 l}fﬁlellr']??\[ Fla?h'T)fu 3}3?1—6rad—g_lc_)(t:aélﬁns—Ausfuhrung (RTCS) und
Wenn Sie am gelieferten Modell einen Defekt feststellen oder Komponenten fehlen, wenden _ronistrukiur M :5m ulti-Rotations-Ausftihrung ( )
Sie sich der Ih Handl RTC10L : Mittel-Typ mit Hohlstruktur X L b Achskabel
I& sich an uns ocer fhren Handler. RTC12L : GroR-Typ mit Hohlstruktur O engenangee .
1. Komponenten (Optionen ausgenommen) (Beispiel: X07 = 7'm) Vorderseitige
- <Gebertyp> Roo  : Roboterkabel Abdeck
Nr.[  Bezeichnung | Modell [ Anmerkungen . OIS _ eckung
- — - = A : Absolut (Beispiel: RO5 =5 m)
1 [Achse | Siehe , Typenschild” und ,Bedeutung der Modellbezeichnung” | :
= I :Inkremental
Zubehor ———— <Steuerung>
2 [ Motor-/Geberkabel * <Motortyp> T1: XSEL-JK
3 | Kurzanleitung 12 : Servomotor 12W, 20 : Servomotor 20 W T2 : SCON, SSEL, XSEL-P/Q
24 | Sicherheitshinweise 60 : Servomotor 60 W, 150 : Servomotor 150 W <Rotationswinkel>
*1 Die beiliegenden Motorkabel und Geberkabel unterscheiden sich je nach Modell und zugehériger <Ubersetzung> 300 :300 Grad
Steuerung. Siehe hierzu bitte [Verkabelung] fiir passende Kabel. 4 :14, 15:1/15, 18 :1/18 360 :360 Grad ® gt !
24 :1/24, 30 : 1/30 Rilckseitige
2. Typenschild : ' : Abdeckung
Ausgangswelle Flansch

Modell ——m= MODEL RCP2-RTBS-I-20P-30-330-P1-S-NM J [Details zu Spezifikationen finden Sie im Katalog oder Betriebshandbuch.]

Seriennummer—»-\ SERIAL No. 800061901 MADE IN JAPAN SiCherheitsvorkehrungen bel der Handhabung

3. Bedeutung der Modellbezeichnun
9 9 1. Handhabung des verpackten Produktes

3.1 Typ RCP2 Soweit nicht anders angegeben, wird das Geréat mit einzeln verpackten Achsen versandt.
RCP2-RTBS-1-20P-30-330-P1-S-NM-* » Beschadigen Sie das verpackte Produkt nicht und lassen Sie es nicht fallen, da die Verpackung dafir
<Serie> ]-_ID nur fir interme Zwecke A1 nicht speziell ausgeristet ist.
. . ' e Wenn der Versandkarton stehend transportiert werden muss, sollte dies in einer horizontalen Position . . . .
EEEECR . gta_ndard—ﬁ:sf;{h;ung <Optionen> erfolgen. Halten Sie sich an die ggf. fir den Zustand der Verpackung vorhandene Anweisung. 13 M|tte_|gror3e_r Vernkal-:l’yp, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTB) und
. em{)aumé ustyhrung NM : Umgekehrter Referenzpunkt « Steigen oder setzen Sie sich nicht auf das Paket. Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTBL)
RCP2W f(t:ittz i’:]sf_suﬁ:'lﬁ‘gasser' SA : Wellenadapter « Setzen Sie das verpackte Produkt keiner Last aus, die zu Verformungen oder Briichen des Paketes
3 TA : Tischadapter filhren konnte.
<Typ>
R%PBS : Kleiner Vertikal-Typ B :Bremse 2 Handhabung des ausgepackten Roboters o o )
330-Grad-Rotations-Ausfiihrung <Kabellange> e Tragen Sie ‘dle Achse nicht, indem Sie diese am Kabel halten, und bewegen Sie diese nicht, indem Sie
RTBSL : Kleiner Vertikal-Typ N :Keines, P :1m, am Kabel ziehen. R A )
Multi-Rotations-Ausfiihrun S :3m, M :5m * Achten Sie beim Tragen der Achse darauf, dass Sie damit nicht gegen naheliegende Gegensténde
RTCS : Kleiner Flach-Typ ? Xoo: Langenangabe oder Strukturen stoften. : Flansch Ausgangswelle
330-Grad-Rotations-Ausfihrung (Beispiel: X07 = 7 m) ¢ Uben Sie auf keinen Bereich in der Achse ibermaRig Kraft aus. Vorderseiige
RTCSL : Kleiner Flach-Typ L <Steuerung> . . Abdeckung
Multi-Rotations-Ausfiihrung P1 : PCON (aul3er PCON-CA, I n Stal I ations- un d Lag erum g eb un g Riickseitige :
RTB  : MittelgroRer Vertikal-Typ PCON-CB), RPCON, PSEL 3 s ) Abdeckung Pl
330-Grad-Rotations-Ausfiihrung P3 : PCON-CA, PCON-CB, 1. Installationsumgebung - IAT
RTBL : MittelgroBer Vertikal-Typ PMEC, PSEP, Wahrend der Installation ist eine Umgebung erforderlich, die den folgenden Voraussetzungen entspricht:
Multi-Rotations-Ausfiihrung MSEP, MSEL, MCON e Das Erodukt spllte keiner Qirektgn Sonneneinstrahlung ausgesetzt sein. ] o
RTC  : MittelgroRer Flach-Typ . ) « Auf die Maschine sollte keinerlei Strahlungswérme einer groRen Warmequelle, wie z. B. die eines
330-Grad-Rotations-Ausfiih <Rotationswinkel> Glithofens, gerichtet sein.
rad-Rotations-Ausfiihrung } d | ) )
© Mi - 330 : 330 Gra * Die Umgebungstemperatur sollte zwischen 0 und 40°C liegen.
RTCL : MittelgroBer Flach-Typ : ) e u ) )
- NS ALSF (RTBS, RTB, RTBB, « Die relative Luftfeuchtigkeit sollte max. 85 % betragen. Das Gert sollte keiner Taukondensation AN
Multi-Rotations-Ausfiihrung RTCS. RTC. RTCB ; R %
RTBB : GroRer Vertikal-Typ ’ ' ) ausgesetzt sein. ) ) .
330-Grad-Rotations-Ausfihrun 360 : 360 Grad o Das Produkt sollte nicht dem Einfluss korrosiver oder brennbarer Gase ausgesetzt sein. Achskabel Rahmen
RTBBL : GroRer Vertikal-T 9 (RTBSL, RTBL, RTBBL, « Die Umgebung sollte gegen brennbaren Staub oder entziindliche Flissigkeiten abgeschirmt sein. -
: r? ser vertikal- ypf._h RTCSL, RTCL, RTCBL) * Die Maschine sollte nicht direkt mit Olnebel oder Schneidflissigkeit in Beriihrung kommen.
Muiti-Rotations-Ausfiibrung S e Das Gerat sollte nicht mit chemischen Fliissigkeiten bespritzt werden.
. <Ubersetzung>
RTCB : Grofer Flach-Typ . . ) . ¢ Das Produkt sollte keinen direkten StoRen oder Vibrationen ausgesetzt sein.
20 :1/20, 30 :1/30, 45 :1/45
330-Grad-Rotations-Ausflihrung ) ' : ’ : « In der Installationsumgebung sollten weder starke elektromagnetische Wellen, ultraviolette Strahlen
RTCBL : Gf‘iﬁef Flach-Typ h <’£/1(§Jé0ftyr1>s . rotte 20 noch eine starke Strahlung auftreten.
Multi-Rotations-Ausfiihrung - F— : . : Schrittmotor GréRe 200 o Der Achse sollte nicht in einer Umgebung installiert werden, in der sie in Flussigkeiten getaucht wird.
<Gebertyp> [Detalls w SpeZ|f|katl|onen finden Sie 28P : Schrittmotor GroRe 280 o Der fur Wartungs- oder Inspektionsarbeiten erforderliche Arbeitsbereich sollte gesichert sein.
im Katalog oder Betriebshandbuch.] 35p - Schrittmotor GréRe 350

| : Inkremental



1.4 MittelgroBer Vertikal-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTB) und 1.8 GroRer Vertikal-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfuhrung (RTBB) und 2.2 Kleiner Flach-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTCS) und
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTBL) Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTBBL) Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTCSL)
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15 mﬁlgg&% EEZZ;@}SES}%%SOtatlonS_AUSfUhmng (RTC) und 1.9 GroRer Flach-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfihrung (RTCB) und 2.3 MittelgroBer Vertikal-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfuhrung (RTB) und
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTCBL) Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTBL)
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1.10 GroRer Flach-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfihrung (RTCB) und

1.6 MittelgroRer Flach-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfilhrung (RTC) und Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTCBL) 2.4 mn:te_lgRrotB(:._r Ver/gkalf—:l'g/p mit g[?érllse, 330-Grad-Rotations-Ausfihrung (RTB) und
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTCL) 5 5 emsqehiuee ulti-Rotations-Ausfiihrung ( )
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1.7 GroRer Vertikal-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTBB) und 2. Reinraum-Ausfihrung RCP2CR, Staub- und Spritzwasserschutz-Ausfuhrung RCP2W
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTBBL) 2.1 Kleiner Vertikal-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTBS) und 2.5 Mitte_lgroBe_r Flach-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfuhrung (RTC) und
Multi-Rotations-Ausfihrung (RTBSL) Multi-Rotations-Ausfuhrung (RTCL)
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2.6 MittelgroRer Flach-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTC) und
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTCL)
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2.7 GroRer Vertikal-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTBB) und
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTBBL)
i
! AL
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\ . /
Riickseitige Flansch Ausgangswelle
Abdeckung Vorderseitige
|Abdeckung
Vakuum- i i
verbindung ! !
Achskabel

2.8 Groler Vertikal-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTBB) und
Multi-Rotations-Ausfihrung (RTBBL)
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Bremsgehause

2.9 GroRer Flach-Typ, 330-Grad-Rotations-Ausfiihrung (RTCB) und
Multi-Rotations-Ausfihrung (RTCBL)

Achskabel
Vorderseitige
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welle
Flansch

2.10 Grofer Flach-Typ mit Bremse, 330-Grad-Rotations-Ausfihrung (RTCB) und
Multi-Rotations-Ausfiihrung (RTCBL)
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3. RCP6
B r‘*\.‘\\
I Montageflache fiir Werkzeug I Abdeckung = *-’l-_.. E\\_‘__
e \\\
Ausgangswelle N >
Montageflache Al
fir Gehause
= Abdeckung
Abdeckung
Motor- 1
abdeckung Achskabel S
* Von Montageflache fiir Werkzeug gesehen, Hintere Abdeckung
Im Uhrzeigersinn = Positive Koordinatenrichtung Steckerabdeckung

Im Gegenuhrzeigersinn = Negative Koordinatenrichtung

4. RCS2
4.1 Rotations-Typ
4.1.1 Gerader Typ (RCS2-RT6)

Antriebswelle Rahmen Motorabdeckung  Endabdeckung

Motorhalterung Achskabel

4.1.2 Typ mit Seitmotor (RCS2-RT6R)

Achskabel Motorabdeckung  Flansch

O
L@@)2

. JRiemenscheibenf /
Antriebswelle Rahmen abdeckung -

4.1.3Typ mit Seitmotor und Hohlwellenstruktur (RCS2-RT7R)

Motor-
Achskabel abdeckung Flansch

= %@
[T i @0)c)

/ Riemen-
Rahmen scheiben-

abdeckung

Antriebswelle

4.2 Rotations-Typ mit Hohlwellstruktur

Zylinder
Ruckseitige Vorderseitige
Abdeckung Abdeckung

3

=
A&

Rahmen

Achskabel

Die MaRRzeichnung sowie die detaillierte Zeichnung des Gerétes entnehmen Sie bitte dem
Katalog oder Betriebshandbuch.

Nahere Informationen zur Befestigung der Achse und Lasten finden Sie im Betriebshandbuch.
[Vorsichtsmaf3nahmen fir Befestigungen]

Nr.

Art

Vorkehrungen

1

Befestigungsflache

Die Befestigungsflache der Achse und die weiteren Oberflachen, die als
Bezugspunkte verwendet werden, sollten ausreichend eben und sorgfaltig
bearbeitet oder gleichwertig behandelt sein. Dabei darf die Ebenheit der
Befestigungsflache max. £0,05mm/m betragen.

Sichern Sie den Raum, in dem die Wartungsarbeiten durchgefiihrt werden
kénnen.

Geeignete Bolzen

Als geeignete Bolzen empfehlen wir Bolzen aus hochfestem Stahl, die
mindestens der Norm 1SO-10.9 entsprechen.

Verwenden Sie, falls Sie die Achse und Lasten mittels Gewindebohrungen
befestigen, Schrauben mit einer Gewindelénge, die geringer ist als die
effektive Tiefe der Bohrungen.

Achten Sie fur den Fall, dass es sich bei der Gewindebohrung um eine
Durchgangsbohrung handelt, darauf, dass die Schraubenspitze nicht tber
die Oberflache der Gewindebohrung hinausragt.

Verwenden Sie zur Befestigung der Achse einen Bolzen, dessen Lange der
effektiven Gegenléange der unten angegebenen GréRe der Gewindebohrung
entspricht.

Bei Gewindebohrungen auf Stahl - Gewindelange entspricht
Nenndurchmesser

Bei Gewindebohrung auf Aluminium — Gewindeléange entspricht doppeltem
Nenndurchmesser

Anzugsmoment

Bitte halten Sie sich an die Spezifikationswerte, die fur das Anzugsmoment
im Betriebshandbuch angegeben sind.
Anderenfalls kdnnen Probleme bei der Bedienung der Achse entstehen.

Trégheitsmoment
Lastmoment
Axiallast

Bitte halten Sie sich an die festgelegten Werte, die fur das Tragheitsmoment,
das Lastmoment und die Axiallast im Betriebshandbuch angegeben sind.
Anderenfalls kann dies nicht nur Vibrationen and anormale Geréusche
verursachen, sondern auch die Lebensdauer des Produktes erheblich
verkurzen.




Verkabelung

Was die Steuerung betrifft, so kann nur die zugehorige, von uns hergestellte Steuerung
verwendet werden.

Verwenden Sie zum Anschluss der Achse und Steuerung das entsprechende, mit dem Geréat
mitgelieferte Kabel.

1. Standard-Ausfihrung RCP2
1.1 Kleiner Vertikal-Typ (RTBS, RTBSL)
Kleiner Flach-Typ (RTCS, RTCSL)
[Anschluss an die Steuerungen PCON (auRer PCON-CB, PCON-CA), PSEL]

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieRen Sie RCP2 an die zugehdrige Steuerung an)

i =84 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugeh st r
ugepgrolgNej Pseéfrung r = 42 mm oder mehr (feste Verw.)

Zugehoriges Anschlusskabel
e CB-PCS-MPACooo

ooo gibt die Kabelldnge an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerungen PCON-CB, PCON-CA, MCON, MSEP, PMEC, PSEP, MSEL]

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP2 an die zugehorige Steuerung an)

+—L1
r =68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugehorige Steuerung r = 34 mm oder mehr (feste Verw.)
PCON-CA, PCON-CB, MSEP,
MCON, PMEC, PSEP, MSEL
Zugehoriges Anschlusskabel CB-RPSEP-MPAcoo
ooo gibt die Kabelldnge an. Das Kabel darf max. 10 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerungen RCON-PC, RCM-P6PC]

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP2 an die zugehorige Steuerung an)

0 0 CB-RPSEP-MPADCD

Konverter
0

r = 68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugehorige Steuerung r = 34 mm oder mehr (feste Verw.)
RCON-PC

RCM-P6PC

Zugehoriges Anschlusskabel CB-RPSEP-MPAooo + Konverter RCM-CV-APCS + CB-ADPC-MPAooo(-RB)
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.

Beispiel) 080 =8 m

Die Gesamtlange muss 20 m oder weniger sein.

1.2 MittelgroRer Vertikal-Typ (RTB, RTBL)
MittelgroRer Flach-Typ (RTC, RTCL)
GroRer Vertikal-Typ (RTBB, RTBBL)
GroRer Flach-Typ (RTCB, RTCBL)

[Anschluss an die Steuerungen PCON (auRer PCON-CB, PCON-CA), PSEL]

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP2 an die zugehdrige Steuerung an)

—0
—
L Roboterkabel
Zugehdrige Steuerung r =54 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
PCON, PSEL Standardkabel

r =75 mm oder mehr (feste Verw.)
Verwenden Sie ein Roboterkabel fiir den beweglichen Bereich.

Zugehdoriges Anschlusskabel
* Motorkabel (Robotertyp) CB-RCP2-MAooo
e Geberkabel CB-RCP2-PBooo/Geberkabel, Robotertyp CB-RCP2-PBooo-RB
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerungen PCON-CB, PCON-CA, MCON, MSEP, PMEC, PSEP, MSEL]

Zugehdoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP2 an die zugehdérige Steuerung an)

—0

r = 84 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
r =42 mm oder mehr (feste Verw.)

Zugehorige Steuerung
PCON-CB, PCON-CA, MSEP,
MCON, PMEC, PSEP, MSEL

Zugehdriges Anschlusskabel
* Motorkabel (Robotertyp) CB-PSEP-MPAooo

ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 10 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerungen RCON-PC, RCM-P6PC]

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP2 an die zugehdrige Steuerung an)

Zugehdorige Steuerung
RCON-PC
RCM-P6PC
Zugehdoriges Anschlusskabel
* Motorkabel (Robotertyp) CB-PSEP-MPAooo + Konverter RCM-CV-APCS (separat zu erwerben) +
CB-ADPC-MPACoo(-RB) (separat zu erwerben)
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m
Die Gesamtlange muss 20 m oder weniger sein.

r = 68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
r =34 mm oder mehr (feste Verw.)

] CB-ADPC-MPAon) CB-PSEP-MPACoo
«— }—‘ Konverter
0 ;

2. Reinraum-Ausfihrung RCP2CR, Staub- und Spritzwasserschutz-Ausfuhrung RCP2W

[Anschluss an die Steuerungen PCON (auRer PCON-CB, PCON-CA), PSEL]
RCP2CR, RCP2W-Rotation

| :] Zugehoriges Anschlusskabel

M (SchlieBen Sie RCP2CR, RCP2W an die zugehérige Steuerung an)

B
Roboterkabel
e CB-PCS-MPAooo  r = 68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugehorige Steuerung
PSEL, PCON (auRer PCON-CA)

Zugehdoriges Anschlusskabel

 Integriertes Motor-/Geberkabel, Robotertyp CB-PCS2-MPAooo
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerungen PCON-CB, PCON-CA, MCON, MSEP, PMEC, PSEP, MSEL]

RCP2CR, RCP2W-Rotation

| E Zugehoriges Anschlusskabel
[H:BI (SchlieBen Sie RCP2CR, RCP2W an die zugehorige Steuerung an)
-—
r —»
D
Roboterkabel
e CB-CAN-MPACoo-RB 5 m oder weniger r =68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
mehr als 5 m r =73 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugehérige Steuerung Standardkabel .
PCON-CB, PCON-CA, MCON, e CB-CAN-MPACoD 5 m oder weniger r =85 mm oder mehr (feste Verw.)
MSEP, PMEC, PSEP, MSEL mehr als 5 m r = 91 mm oder mehr (feste Verw.)

Zugehoriges Anschlusskabel

 Integriertes Motor-/Geberkabel CB-CAN-MPAooo

 Integriertes Motor-/Geberkabel, Robotertyp CB-CAN-MPAooo-RB
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerungen RCON-PC, RCM-P6PC]

I
| E Zugehdoriges Anschlusskabel
m (SchlieRen Sie RCP2 an die zugehdrige Steuerung an)
«—
r—-»
0
«—
D Roboterkabel
o CB-ADPC-MPACcoo-RB - 5 m oder weniger r =68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
mehr als 5m r =73 mm oder mehr (feste Verw.)
Zugehdorige Steuerung Standardkabel
RCON-PC e CB-ADPC-MPACOo 5 m oder weniger r = 85 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
RCM-P6PC mehr als 5m r =91 mm oder mehr (feste Verw.)

Zugehoriges Anschlusskabel

 Integriertes Motor-/Geberkabel CB-ADPC-MPAcoo

* Integriertes Motor-/Geberkabel, Robotertyp CB-ADPC-MPAooo-RB
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.

Beispiel) 080 =8 m

3. RCP6
[Anschluss an die Steuerungen PCON-CB, PCON-CYB/PLB/POB, MCON, MSEL]

RCP6-XX

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP6 an die zugehodrige Steuerung an)

r—
B
Roboterkabel
: 5 m oder weniger r = 68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
- :mehrals5m r =73 mm oder mehr (feste Verw.)
Zugehorige Steuerung Standardkabel
PCON'CB/CSOB' PCgN'CYB/PLB' : 5 m oder weniger r = 85 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
MCON, MSEL :mehrals5m r =91 mm oder mehr (feste Verw.)

Zugehoriges Anschlusskabel

 Integriertes Motor-/Geberkabel CB-CAN-MPAooo

 Integriertes Motor-/Geberkabel, Robotertyp CB-CAN-MPAooo-RB
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m



[Anschluss an die Steuerungen RCON-PC, RCM-P6PC]

RCP8&-XX

Zugehoriges Anschlusskabel
(SchlieBen Sie RCP6 an die zugehorige Steuerung an)

r ——>»
0 ¢
0
Roboterkabel
s : 5 m oder weniger r =68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugehdorige Steuerung :mehrals 5m r =73 mm oder mehr (feste Verw.)
RCON-PC Standardkabel
RCM-P6PC : 5 m oder weniger r = 85 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
:mehrals5m r =91 mm oder mehr (feste Verw.)

Zugehoriges Anschlusskabel
 Integriertes Motor-/Geberkabel CB-ADPC-MPAcoo
 Integriertes Motor-/Geberkabel CB-ADPC-MPAooo-RB
ooo gibt die Kabelldnge an. Das Kabel darf max. 20 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

4. RCS2
Die nachfolgende Zeichnung stellt den Rotations-Typ als Beispiel dar.
[Anschluss an die Steuerungen SCON, SSEL]

RCS2 Zugehdoriges Anschlusskabel
{ (SchlieBen Sie RCS2 an die zugehdrige Steuerung an)
«
<«

r
r

0
—[
Roboterkabel
Zugehorige Steuerung r =58 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Standardkabel
SSEL r =93 mm oder mehr (feste Verw.)

Verwenden Sie ein Roboterkabel fiir den bewealichen Bereich.
Zugehoriges Anschlusskabel
o Motorkabel CB-RCC-MAooo/Motorkabel, Robotertyp CB-RCC-MAooo-RB
e Geberkabel CB-RCS2-PLAooo/Geberkabel, Robotertyp  CB-X2-PLAooo
ooo gibt die Kabellange an. Das Kabel darf max. 30 m lang sein.
Beispiel) 080 =8 m

[Anschluss an die Steuerung X-SEL]

Zugehoriges Anschlusskabel

RCS2 (SchlieBen Sie RCS2 an die zugehdrige Steuerung an)
E[ «
«O
r
r

0 +—0
O «—[
Roboterkabel
Zugehorige Steuerung r= 5§ m‘;r:(ogelr mehr (bewegl. Verw.)
Standardkabel

r =93 mm oder mehr (feste Verw.)
Verwenden Sie ein Roboterkabel fiir den beweglichen Bereich.

Zugehoriges Anschlusskabel
e Motorkabel CB-RCC-MAooo/Motorkabel, Robotertyp CB-RCC-MAooo-RB
o Geberkabel fir XSEL-J/K Typ CB-RCBC-PAcoo

/Geberkabel, Robotertyp fiir XSEL-J/K Typ CB-RCBC-PAcoo-RB
o Geberkabel fir XSEL-P/Q Typ CB-RCS2-PLAooo

/Geberkabel, Robotertyp fiir XSEL-P/Q Typ CB-X2-PLAooo

ooo gibt die Kabelldnge an. Das Kabel darf max. 15 m lang sein.

Die anderen Kabel diirfen max. 20 m lang sein.

Beispiel) 080 =8 m

(Hinweis) Der Rotations-Typ mit Hohlstruktur kann nicht mit den Steuerungen XSEL-J/K betrieben werden.

[Untersagte Handlungen bei der Verkabelung]

e Ziehen Sie nicht gewaltsam am Kabel und biegen Sie es nicht, damit das Kabel keiner
zusatzlichen Belastung oder Spannung ausgesetzt wird.

e Durchtrennen Sie niemals das Kabel, um es zu verlangern oder zu kiirzen und es
anschlieRend an ein anderes Kabel anzukniipfen oder anzuschliel3en.

e Biegen Sie das Kabel an keiner einzigen Stelle.

Stahlband al

(Klavierdraht)

Binden Sie diese
vorsichtig zusammen.

e Biegen, knicken und verdrehen Sie das Kabel unter keinen Umstanden.

e Ziehen Sie keinesfalls stark am Kabel.

e Achten Sie darauf, dass das Kabel an keiner einzigen Stelle Drehkraften ausgesetzt ist.

X o

& W

e Quetschen Sie das Kabel nicht, lassen Sie keinen schweren Gegenstand auf das Kabel
fallen und durchtrennen Sie das Kabel nicht.

X X X

e Achten Sie bei der Befestigung des Kabels auf moderates Spiel und spannen Sie das
Kabel nicht zu stark.
X X X

Verwenden Sie keine Spiralrohre
an Stellen, an denen die Kabel
héaufig gebogen werden.

e Trennen Sie die E/A-Leitung, die Datenibertragungsleitung und die Stromleitung
voneinander. Sorgen Sie daflr, dass die Leitungen im Kabelkanal einzeln verlegt sind.

E/A-Leitung
(Flachkabel usw.)

Bei Verwendung einer Energiekette die folgenden Anweisungen befolgen.

e Wenn flr das Kabel der notwendige Platz in der Energiekette angegeben ist, befolgen
Sie zur Fuhrung des Kabels mit Hilfe der Energiekette die Anweisungen des
Herstellers.

e Das Verdrillen oder Verdrehen der Kabel in der Energiekette vermeiden und
sicherstellen, dass sich die Kabel frei bewegen kdnnen. Die Kabel nicht festbinden.
(Bei der Kabelfihrung darauf achten, dass beim Biegen keine Zugkréafte auf das Kabel
wirken.)

Die Kabel nicht zu eng biindeln. Dies kdnnte zu schnellerem Verschlei3 der
Kabelmantel oder zu Kabelbriichen fuhren.

A\ Hinweis:

e Achten Sie beim Verbinden oder Trennen des Kabels darauf, dass die Stromversorgung zur
Steuerung ausgeschaltet ist. Das Verbinden oder Trennen des Kabels bei eingeschalteter
Stromversorgung zur Steuerung kann unter Umsténden eine Funktionsstérung der Achse
verursachen und zu schweren Verletzungen oder Schaden an der Maschine fihren.

e Sollte der Steckverbinderanschluss nicht korrekt sein, so ware dies aufgrund einer
Funktionsstérung der Achse gefahrlich. Uberpriifen Sie daher, ob der Steckverbinder tatséchlich
korrekt angeschlossen ist.
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