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Highspeed-Schlitten-Typ R CS3 - CTB C
Highspeed-Tischschlitten-Typ R CS3 - CTZ5 c

Quality and Innovation

www.eu.robocylinder.de




RoboCylinder

Highspeed-Typ

RCS3-CT8C < RCS3-CTZ5C
(als Horizontal-Achse) (als Vertikal-Achse)

1 o 1,4-fach hohere Geschwindigkeit und 3,2-fach hohere Beschleunigung
(vs. Standard-Modell RCS3-SA8(C)

Die Hochstgeschwindigkeit von 2500 mm/s (1,4-fache Héhe
des bisherigen Modells) und Maximalbeschleunigung von

Beschleunigung 1G

Vergleich der Verfahrzeit tiber ein Strecke von 500 mm

3,2 G (3,2-fache Hohe des bisherigen Modells) werden erreicht Geschwindigkeit 1800 mm/s
Uber eine hohere Baugrof3e und Geschwindigkeit des Motors, Zuladung 2kg
eine Uiberarbeitete Teilestruktur und weitere Ergdnzungen zur
RCS3-Baureihe mit der hdchsten RoboCylinder-Geschwindigkeit. Beschleunigung 3,2G

Geschwindigkeit 2500 mm/s
Zuladung 5kg

Dadurch wird die Verfahrzeit um 50 % gesenkt gegeniiber
dem herkdmmlichen Modell (siehe rechte Vergleichstabelle).

Verfahrzeit

2. Betrieb mit Ein- oder Mehrachs-Steuerung

Eine Einachs-Steuerung mit exzellentem Preis-Leistungs-
Verhdltnis ist ebenso einsetzbar wie eine Mehrachs-Steuerung

fr den Betrieb von bis zu drei CT8C-Achsen. el Mehrachs-
Steuerung Steuerung
<SCON-CA> <XSEL-P/Q>

3. Flexible Anwendungsmoglichkeiten

Die Achsmodelle CT8C und CTZ5C kénnen als Kombination fiir ein Hochgeschwindigkeits-Transportsystem verwendet werden.
Ein solches System ist ideal zum Bewegen von leichten Objekten mit hoher Geschwindigkeit, etwa Zulieferteilen unterschied-
lichster Art einschlieBlich elektrischer/elektronischer Bauelemente, Einzelteilen von PCs/Smartphones und dhnlichem.

Paletteniibergreifendes Bestlickungssystem von Werkteilen Pick & Place-System



Spezifikationen

. | Max Max. Positionier-| Zuldssiges dynamisches
Bau- AclTs- Sp!ndel Geschwin-| Beschleu- R ARG wiederhol- Lastmoment Hub .
. Typ breite |steigung| . . . . (kg) L Seite
reihe (mm) (mm) digkeit | nigung genauigkeit (Nm) (mm)
(mm/s) @ Horizontal | Vertikal bizal Ma Mb Mc
100 bis 500
80 30 2500 32 5 — 223 31.9 46.7 I
Schritten)
RCS3 +0.02
CTZ5C
25 bis100
? 55 10 883 3.2 1.5 1.0 6.4 9.2 14.2 (in 25 -
V’/ Schriten)
| Systemkonfiguration
H AnschluB XSEL-Steuerung WPeripherie [ Option |
Motor-Kabel SPS etc.

<Modell: CB-RCC-MAOOO>

Motor-Roboterkabel
<Modell: CB-X(EU*-MADOOIO>

Enkoder-Roboterkabel

-
.

<Modell: CB-X(EU*)1-PAOCIO>,

M Unterschiedliche Feldnetzwerke
® Device Net ® CC-Link
©® PROFIBUS-DP @ EtherNet, EtherNet/IP

Mit der Steuerung geliefert
E/A-Flachkabel 2 m

M Serieller Kommunikationsport
Standard-RS232, 2 Kanile

RCS3-CT8C

N

* EU-Version mit Metall-Stecker

[

7

Motor-Kabel

RCS3-CTZ5C

Motor-Roboterkabel

<Modell: CB-RCC-MAOIOIO>

[

Enkoder-Roboterkabel

CE-Konformitat)

<Modell: CB-RCC-MAOOIO>

Handprogrammiergerat | PC-Software
<Modell: TB-01> RS232-Version
(In Karze mit <Modell: IA-101-X-MW>

USB-Version
<Modell: IA-101-X-USBMW>

<Modell: CB-X(EU*)-MAOOIO>

Mit dem Bremswiderstandsmodul geliefert

Kabel 1 m fiir Bremswiderstand

[

M Netzanschluss 3-phasig, 230 VAC

@ Entstorfilter

*Bei Stromanschluss ist darauf zu achten, dass die u.g. Filter 0.3. angeschlossen sind.

Modellempfehlung

® Ferrit-Ring

Modellempfehlung
® EMV-Filter

Modellempfehlung

® (berspannungsschutz - Modellempfehlung

Bremswiderstandsmodul
* Die CT8C-Achse benétigt ein Modul pro Achse.

* Die CTZ5C-Achse benétigt keine Bremswiderstandsmodule.

H AnschluB3 SCON-Steuerung

Motor-Kabel
<Modell: CB-RCC-MAOIOIO>

Motor-Roboterkabel
<Modell: CB-X(EU*)-MACIOICI>

RCS3-CT8C

3-phasig TAC-20-683 (Hersteller: COSEL)
ESD-R-25 (Hersteller: NEC-TOKIN)

® System betriebsbereit

M Steuer hlu: H Motor hlu: H Sy E/A M Erweiterungs-E/As
1-phasig 230 VAC 3-phasig, 230 VAC ® Not-Aus @ Freigabe ® E/A-Modul
B ® Mehrpunkt-Modul

ZCAT3035-1330 fiir Steuerungsversorgung (Hersteller: TDK)
RFC-H13 fiir Motorversorgung (Hersteller: Kitagawa Kogyo Co., Ltd.)
3-phasig R/A/V-781BXZ-4 (Hersteller: Okaya Electric Industries)

Not-Aus-Beschaltung

(Vom Kunden bereitzustellen)

* gilt nur fur Global-Typ
(nicht fiir Standard-Typ erforderlich)

Mit der Steuerung geliefert

E/A-Flachkabel 2 m
<Modell: CB-PAC-PIO020>

E Enkoder-Roboterkabel hedey .
/ <Modell: CBX(EU)1-PACICICI>
o ;/ Feldnetzwerk

N

* EU-Version mit Metall-Stecker

(Fuir Einzelheiten siehe RC-Gesamtkatalog.)

Handprogrammiergerat
<Modell: TB-01>

7 Z hn |

L4 .

(In Kiirze mit
CE-Konformitét)

PC-Software
RS232-Version

<Modell: RCM-101-MW>
USB-Version

Motor-Kabel 1
RCS3-CTZ5C <Modell: CB-RCC-MAIOIC> hi

Motor-Roboterkabel
<Modell: CB-X(EU*)-MAOIOIO>
Netza A
B 1-phasig 230 VAC

= | Bremswiderstandsmodul
* Die CT8C-Achse bendtigt ein Modul pro Achse.
* Die CTZ5C-Achse benétigt keine Bremswiderstandsmodule.

Enkoder-Roboterkabel
<Modell: CB-X(EU*)1-PAICICI>

<Modell: RCM-101-USB>

*Bei Anschluss an die Stromversorgung istimmer ein Entstérfilter vorzusehen.
©® Modellempfehlung: NF2010A-UP (Hersteller: Soshin Electric)



‘ S 3 — ‘ I 8 ‘ RoboCylinder Highspeed-Schlitten-Ausfiihrung Achsbreite 80 mm  230-V Servomotor

s Ress—ctBc— ] — 400 - 30 —[J- T2 - [ —[]

kation Baureihe —  Typ  — Enkoder-Typ — Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellinge — Optionen
I: Inkremental 400: Servomotor, 100: 100 mm T2: SCON-CA N: Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 400 W ¢ XSEL-P/Q P Im Tabelle unten.
500:500 mm 23m

M:5m
XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

(Angabe in
50 mm-Schritten)

(1) Diese Achse ist nur fiir horizontalen Einsatz bestimmt. Sie darf
nicht vertikal oder in horizontaler Seitenlage verbaut werden.

(2) Zum Achsbetrieb muss eine Beschleunigung/Verzogerung
mit s-formigen Verlauf eingestellt und eine Schwingungs-
dampfungskontrolle im Programm spezifiziert werden.

Modellspezifikation

B Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- Steigung Maximale Zuladun: Wirksame Hub so—_Hub 100 ~ 500
leistung (W) (mm) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) |Léngskraft (N) (mm) gung (in 50 mm-Schritten)
RCS3-CT8C-[@]-400-30-( @] T2-[@]-[@] | 400 30 5 — 226 | 1007200 30 2500
(in 50 mm-
Schritten)
Erklarung der Ziffern [®]Enkoder-Typ [@]Hub [®]Kabellinge [®]Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
yp RElaResls Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

P (1m) Wiederholgenauigkeit +0,02 mm

Standard S 3m) Spiel (Leerweg nach JIS B6201) 0,05 mm oder weniger
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06(6m) ~ X10(10m) Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 287,7 Nm, Mb: 410,9 Nm, Mc: 602,7 Nm

Speziallangen X11 (11m) ~ X15(15m) Zulassiges dynamisches Lastmoment (*) | Ma: 22,3 Nm, Mb: 31,9 Nm, Mc: 46,7 Nm
X16 (16m) ~ X20(20m) Zuldssige Auskragung Bis zu 445 mm
RO1(1Im) ~ RO3(3m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
R04(4m) ~ RO5(5m) (*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 20000 km.

Roboterkabel R0O6(6m) ~ R10(10m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zul3ssige Auskragung
R11 (11m) ~ R15(15m) L
R16 (16m) ~ R20(20m) Ma Mb Mec Ma %

D
[ Name [ Code | Referenzseite |

[ Umgekehrter Referenzpunkt|  NM | Siehe RCS3-Prospekt. |




Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

*  Bei Auswahl der Spezifikation mit umgekehrtem Referenzpunkt ist die
Abmessung an der Motorseite entgegengesetzt zu der an der Vorderseite.

www.eu.robocylinder.de

*1  SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an.
*2  Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
*3  Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments.
Kabelverbin-
dungsstecker *1
89
80 4.5
55 17
44.5
R [ Achskabel-
a @ &4 @l lange 400 mm
o) o) .
‘ @ ®
© i —e 44 2]
2-0 6H7, Tiefe 10
8-M6, Tiefe 12 (Toleranz Passloch-Abstand +0.02)
Offset-Referenzposition L
filr Ma-Moment *3 39 Hub + 89 78 98 P
EN RS 7
’i M\ ME (204 NSE Home /INME *2.
I [ [ i D M J‘
| N o)
© 2l
o
0 * A9 @ i T E i
‘OTL? N_Rahmenboden Langloch, Tiefe 6 vom Rahmenboden n 60
78 10 A 138 o
80
37.5 50 / E Fx100P 50 29.5 40
o |
0 o ] + <+ + + 7
= 34+0,05 (Abstand Passlocher, o
g et — —— - - - o -
2 Detailansicht Z j 0 f b
M il 4 4 & *
Referenzfliche ~ 5 B 5 H7 +8.012
%c, g (Abstand Langloch zu Passloch) \zg-SMS(,]gesfem Langloch, Tiefe 6 vom Rahmenboden
n C 54005
375 (Abstand Passlécher) 50002 (Passloch-Position)

(Abstand Passlocher)

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 404 454 504 554 604 654 704 754 804

A 251 301 351 401 451 501 551 601 651
B 84 134 184 234 284 334 384 434 484
C 134 184 234 284 334 384 434 484 534

D 8 10 10 12 12 14 14 16 16

E 84 34 84 34 84 34 84 34 84

F 0 1 1 2 2 3 3 4 4
Gewicht (kg) 42 45 48 5.1 5.4 5.7 6 6.3 6.6

Passende Steuerungen

Die RCS3-CT8-Modellreihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBen- Max. Anzahl Max. Anzahl Eingangs-
Bezeichnung ansicht Modell (Hinweis 1) ansteuer- Enkoder-Typ | von Positionie- spannung Beschreibung
barer Achsen rungspunkten
Mehr-Achs-Steuerung XSEL-P-1-400(D-N1-EEE-2-3 Standard-
(Standard-Typ) Eﬁ ai 6 Achsen 20000 Dreiphasig Programmsteuerung
Py (Hinweis 2) Punkte 230 VAC Global-
Mehré—\lcf;)s ISfl_euerung n.'_ XSEL-Q-1-400(D-N1-EEE-2-3 Absol Programmsteuerung
(Global-Typ) nk SO Utt | (Sicherheitskategorie-konform)
i nkrementa
Einphasi
Ein-Achs-Steuerung ‘ ﬂl SCON-CA-400(D-NP-2-2 1 Achse Pjrllfte Izr;% \?:Cg Positioniersteuerung

(Hinweis 1)

Die Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation ohne Netzwerkunterstiitzung.

(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). Nahere Einzelheiten dazu finden sich im RoboCylinder-Gesamtkatalog.

(Hinweis 2)

Bis zu 3 RCS3-CT8-Achsen werden unterstiitzt bei ausschlieBlich Anschluf dieses Achstyps.




‘ S 3 — ‘ I Z 5 ‘ RoboCylinder Highspeed-Tischschlitten-Ausfilhrung  Achsbreite 55 mm  230-V Servomotor

Jiesr  Ress-cazsc- ] - 60 -~ 10 ~[]- T2 - [] - B - []

kation Baureihe — Typ  — Enkoder-Typ — Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
I Inkremental 60: Servomotor, 25:25mm T2: SCON-CA N: Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 60W ¢ XSEL-P/Q P:1m Tabelle unten.
100:100 mm :3m

M:5m
XOO: Spezifizierte Lange
ROICI: Roboterkabel

(Angabe in
25 mm-Schritten)

(1) Diese Achse darf nicht in horizontaler Seitenlage
verbaut oder an der Decke befestigt werden.

(2) Zum Achsbetrieb muss eine Beschleunigung/Verzégerung
mit s-formigen Verlauf eingestellt und eine Schwingungs-
dampfungskontrolle im Programm spezifiziert werden.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit
Modell Motor- Steigung Maximale Zuladung | Wirksame Hub S~ Hub 55~100
leistung (W)|  (mm)  [Horizontal (kg) | Vertikal (kq) Langskraft (N) (mm) gung (in 25 mm-Schritten)
25~100
RCS3-CTZ5¢- (@ -60-10-[@] T2 [ @] 8-[@] | 60 10 15 1 85 | nasmm- 10 833
Schritten)
Erklarung der Ziffern [®]Enkoder-Typ [@]Hub [®]Kabellinge [®]Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
vp Kabelcode Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10

P (1m) Wiederholgenauigkeit +0,02 mm

Standard S (3m) Spiel (Leerweg nach JIS B6201) 0,05 mm oder weniger
M (5m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06(6m) ~ X10(10m) Zuldssiges statisches Lastmoment Ma: 51,1 Nm, Mb: 73,0 Nm, Mc: 112,4 Nm

Speziallangen X11 (11m) ~ X15(15m) Zuldssiges dynamisches Lastmoment (*) | Ma: 6,4 Nm, Mb: 9,2 Nm, Mc: 14,2 Nm
X16 (16m) ~ X20(20m) Zuldssige Auskragung Bis zu 50 mm
RO1(Im) ~ RO3(3m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
R04(4m) ~ RO5(5m) (*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Roboterkabel R0O6(6m) ~ R10(10m) Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
R11 (11Tm) ~ R15(15m) L
R16 (16m) ~ R20(20m) Ma Mb Mc Ma %

D
Name Code Referenzseite
Umgekehrter Referenzpunkt NM Siehe RCS3-Prospekt.
Bremse B Siehe RCS3-Prospekt.

* Die Bremse gehort zur Standardausstattung.



Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

*  Bei Auswahl der Spezifikation mit umgekehrtem Referenzpunkt ist die
Abmessung an der Motorseite entgegengesetzt zu der an der Vorderseite.

*1  SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an.
*2  Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
*3  Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments.
Kabelverbin-

dungsstecker *1
21 Dx40

]
Achskabel-
lange 400 mm

I

4-94.5 Bohrung
28 Senkbohrung, Tiefe 4
(von gegentiberliegender Seite)

E-M5, Tiefe 6

5 H7 Tiefe 5

1

¢
A
x
#
I

05 H7 Tiefe 5

2-03 H7 Tiefe 5

3-M6, Tiefe 10 2

Offset-Referenzposition t 3
fir Ma-Moment *3 Home ME*2 @

6.5
=
m
s
; N
%)
m
135

Offset-Referenzposition

%jj\

n fiir Ma-Moment *3 " "
55 ~ o
55

n
L
6 g
IS 05 H7 Tiefe 5
ST z
9 &
©) @ | ©/ °° ‘ L l
© © —==0 N o —
- = F-06
©9.5 Senkbohrung, Tiefe 2.5
4-M5, Tiefe 10 68 30.5 (von gegentiberliegender Seite)
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 25 50 75 100
L 300.5 3255 350.5 375.5
A 128 153 178 203
B 118 143 168 193
C 160 185 210 235
D 1 1 2 2
E 4 4 6 6
IF 0 0 4 4
Gewicht (kg) 1.6 1.8 1.9 2

Passende Steuerungen

Die RCS3-CTZ5-Modellreihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Auen- Max. Anzahl Max. Anzahl HirerEe
Bezeichnung icht Modell (Hinweis 1) ansteuer- Enkoder-Typ | von Positionie- spannun Beschreibung
ansic barer Achsen rungspunkten p 9
Mehr-Achs-Steuerung Standard-
— XSEL-P-1-60(D-N1-EEE-2-3
(Standard-Typ) Wi @ 6 Ach 20000 Dreiphasig Programmsteuerung
Mehr-Achs-Steuerung [E'a ceen Punkte 230 VAC Global-
lobal R XSEL-Q-1-60(D-N1-EEE-2-3 Programmsteuerung
(Global-Typ) | ﬁbSO'”tt | (Sicherheitskategorie-konform)
T nkrementa
Einphasi
Ein-Achs-Steuerung “I SCON-CA-60(D-NP-2-2 1 Achse Plfrllfte |2ns% \7/?\? Positioniersteuerung

(Hinweis 1) Die Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation ohne Netzwerkunterstiitzung.
(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). Nahere Einzelheiten dazu finden sich im RoboCylinder-Gesamtkatalog.



ROBO

RCS3-CT8/CTZ5-Serie, Flyer-Nr. 0214-D, Version CJ0210-1A CC CYLINDER

Passende Steuerungen

Die Achsen der Modellreihe RCS3-CT8C und RCS3-CTZ5C kénnen mit untenstehenden Steuerungen betrieben werden.
Wahlen Sie die Steuerung aus, die der zu erfiillenden Systemspezifikation entspricht.

Steuerungstyp SCON-CA XSEL-P (Standard-Typ) ‘ XSEL-Q (Global-Typ)
t
AuBenansicht il
|
Max. Leistung angeschlossener Achsen 400W 2400 W (*1)
Anzahl steuerbarer Achsen 1 6 ‘ 6
200/230 VAC 200/230 VAC
SIEUCINgsSpannungsyersorgling Einphasig £10% Einphasig -15%, +10%
200/230 VAC 200/230 VAC
R B e Einphasig £10% Dreiphasig +10%
Versorgungsfrequenz 50/60 Hz

Dielektrische Spannungsfestigkeit

500 VDC, 10 MQ oder hoher

10 MQ oder héher (zwischen den Stromversorgungsklemmen und E/A-Anschliissen,
sowie zwischen allen externen Anschllissen und Gehduse, bei 500 VDC)

Durchschlagsspannung

1500 VAC (1 Minute)

Steuerungs-Leistung

48 VA

94 VA (¥2)

Motor-Leistung

RCS3-CT8C: 1230 VA
RCS3-CTZ5C: 197 VA

RCS3-CT8C: 1230 VA pro Achse
RCS3-CTZ5C: 197 VA pro Achse

Positionserfassung

Inkremental-Enkoder/
Absolut-Enkoder

Inkremental-Enkoder/
Absolut-Enkoder

Sicherheitsschaltung

Redundanz nicht méglich

Redundanz nicht moglich Redundanz moglich

Abschaltung

Internes Abschaltrelais

Internes Abschaltrelais Externe Sicherheitsschaltung

Freigabe-Eingang

Eingang Kontakt-B (intern bestromt) | Eingang Kontakt-B (extern bestromt, redundant)

Programmanzahl — 128
Anzahl der Programmschritte — 9999 (insgesamt)
Anzahl der Multitasking-Programme — 16

Anzahl der Positionen

512

20000 (insgesamt)

Permanent-Datenspeicher

Nichtfllichtiger Speicher (FRAM)

Flash-ROM + SRAM, Batterie-gepuffert

Dateneingabe-Geréat

Handprogrammiergerdt oder PC-Software

StandardmaBige Ein-/Ausgange

16 Eingangskontakte /16 Ausgangs-
kontakte (NPN/PNP wahlbar)

PEA-Karte mit 48 E/A-Kontakten (NPN/PNP) oder
mit 96 E/A-Kontakten (NPN/PNP) installierbar

Erweiterte Ein-/Ausgange

Bis zu drei PEA-Karten mit 48 E/A-Kontakten (NPN/PNP) oder
mit 96 E/A-Kontakten (NPN/PNP) installierbar

Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit/
Umgebungsbedingungen

0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kon-

0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend);

densierend); keine aggressiven Gase

keine aggressiven Gase; kein extremer Feinstaub

Gewicht (*3) 5,2 kg bis 5,7 kg

(*1) Die berechnete Gesamtleistung basiert auf einer angenommenen Leistung von 800 W je RCS3-CT8C-Achse und 120 W je RCS3-CTZ5C-Achse.
(*2) Entsprechend der Basis-Spezifikation. Bei zusatzlichen E/A-Erweiterungsmodulen, Feldnetzwerk-Karten etc. andert sich die Leistung.
(*3) EinschlieBlich Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers, Bremsmechanismus und E/A-Erweiterungsmodule.

ca. 1,2kg 4,5 kg bis 5 kg

Installationshinweise |

Das Sockelgestell, auf dem der RoboCylinder Highspeed-Typ installiert wird, sollte eine ausreichende
Steifigkeit aufweisen und sich von der Auslegung her nicht mit dem RoboCylinder mitbewegen.

® Die beim Verfahren des RoboCylinders entstehende Reaktionskraft ergibt sich aus der Masse
der beweglichen Teile und der Beschleunigung.

Reaktionskraft: F=mA  m: Masse der Bewegtteile  A:Beschleunigung

® Das Sockelgestell nimmt die obige Reaktionskraft und das resultierende Lastmoment auf tiber die

Héhe H bis zum Massenschwerpunkt der Bewegtteile. Sockelgestell

Lastmoment: M=FH=mAH  H: Abstand zwischen Sockelgestell und M hwerpunkt der Bewegtteile

Um diesem Lastmoment standzuhalten, ist auf eine entsprechende Steifigkeit zu achten.

IAl Industrieroboter GmbH IAl CORPORATION

Stammsitz und Asien-Zentrale
645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan
Tel.: +81-543-64-5105 Fax: +81-543-64-5182

IAl America Inc.
150 5001

BUREAU VERTAS |

Amerika-Zentrale (USA)
2690 W 237th Str., Torrance, CA 90505, USA
Tel.: +1-310-891-6015 Fax: +1-310-891-0815

Europa-Zentrale
Ober der Roth 4, D-65824 Schwalbach, Deutschland
Tel.: +49-6196-8895-0 Fax: +49-6196-8895-24

1A1

Quality and Innovation

www.eu.robocylinder.de



