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Neue Steuerung mit Sicherheitsiiberwachungsfunktion
zur sicheren Ansteuerung von Einzelachsen

Scon’2/S

Unterstiitzt Sicherheitsfunktionen

Diese Steuerung ermoglicht den Einsatz einer Einzelachse ohne Schutzzaun (*¥) oder Notabschaltung
einer Antriebsquelle. Roboter kdnnen sicher mit Menschen zusammenarbeiten, ohne die Produktion

zU unterbrechen. (*) Unterstiitzt die Risikominderung, NICHT die bedingungslose Nutzung ohne Zaun.

SCON2-
Steuerung

Funktions-
sicherheit-
Einheit

L))

B Realisierung funktionaler Sicherheit mit einer Einzelachse

Der Betrieb ist einfach.
Die Anlage kann kostenglnstig eingerichtet werden.

W Sicheres Anhalten ohne Abschaltung der Antriebsquelle
Die Lebensdauer der Anlage wird erhoht; der Betrieb kann schnell wieder
aufgenommen werden und der Aufbau der Anlage ist einfach.

B Kein Schutzzaun fiir den Einsatz einer Einzelachse notig
Menschen und Roboter kdnnen denselben Arbeitsraum nutzen.

Die Produktion muss nicht gestoppt werden, wenn man sich
den Robotern nahert.
Der Betrieb ist auch wahrend der Wartung méglich.

* Darauf hinzuweisen ist, dass dies auf Situationen beschrankt ist, in denen

eine Risikobewertung durchgeftihrt wurde und die Risiken auf ein
annehmbares Mal3 gesenkt wurden.




Zertifizierung von dritter Stelle

Mit 14 Sicherheitsfunktionen ausgestattet

Ausgewahlte Funktionen werden hier anhand von Anwendungsbeispielen

vorgestellt. Weitere Informationen zu den Funktionen finden sich auf Seite 14.

‘ Anwendungsbeispiel n

Die von der Einzelachse gefoérderten Teile werden auf der Werkbank abgelegt
und nach der Priifung an den nachsten Prozess weitergeleitet.

ey

Bei Stérungen der Steuerung kann die Achse

auBer Kontrolle geraten und Werker verletzen.

Sicherheitsfunktionen

Die Verwendung von SLS (engl. Safely-Limited Speed)

ermdglicht einen Stopp, sobald die vorgegebene

Geschwindigkeitsbegrenzung Uberschritten wird.

Anwendungsbeispiel n

Dies ist ein Transportlader fir Werkzeug-
maschinen. Eine Einzelachse wird in dem
vor- und nachgelagerten Transport der
Werkstlcke eingesetzt.

e

Wéhrend der Wartung kann die Achse auf3er

Kontrolle geraten und Werker verletzen.

Sicherheitsfunktionen

SS2-t (engl. Safe Stop 2 time contro) wird eingesetzt.
Wahrend der Wartung wird durch diese Uber-
wachung im Servo EIN-Status gewahrleistet, dass
die Achse nicht verféhrt. Bei Bewegung aus der

Stopp-Position wird die Antriebsquelle ausgeschaltet.
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Merkmale der Steuerung SCON2
M Grolle

Kann an eine Achse mit eingebautem 230 V-Servomotor (60 W bis 750 W) angeschlossen werden. Mit eingebautem Lifter kénnen die Steuerungen
mit einem Abstand von 1 mm (praktisch Null) verbaut werden, was den Montagebereich innerhalb des Steuerungs-Panels erheblich reduziert.

Vergleich zur herkdmmlichen BaugréRRe | BaugroBe der 750 W-Steuerung und Vergleich zur herkdmmlichen Steuerung (im Fall von drei installierten Steuerungen)

30 mm (¥)

Montage-
SCON 194 mm = g
(750 W-Spezifikation) ﬂ a C h e

45396 mm?
e um57%

34 mm
(*) Mindestabstand zur natirlichen Ableitung der von der Steuerung erzeugten Warme verkleinert

(750 W-Spezifikation)
flache
PN 19200 mm?

120 mm

SCON2 ¢, m{ Montage-

M Spezifikation

M Kollisionserkennungs-Funktion B Schubbetriebs-Eingabe mit Kraftregelung

Eine Kollision wird anhand der beiden folgenden Werte erkannt. Im Positionier-Modus ist die Eingabe der Schubkraft in
Newton-Einheiten fur kraftgeregelten Schubbetrieb maglich.

- Riickmeldung des Stromwerts
- Differenz zwischen virtueller Position und tatséchlicher Position * Stromgeregelte Schubbewegungen erfordern die Eingabe in Prozentwerten (%).

Eine Kollisionsbeurteilung ist nun in allen Beschleunigungs-/Verzégerungs-
Abschnitten sowie in denen mit konstanter Geschwindigkeit méglich.

Geschwindigkeit L. R
[mm/s] Kollisionserkennungs-Abschnitte
A o
Konstante
Beschleunigung Geschwindigkeit Verzégerung

Zeit
[ms]

B Teaching-PC-Software IA-OS

Die Software IA-OS bietet Unterstitzung von der Inbetriebnahme bis
zur Fehleriberwachung. Computer kénnen Uber ein handelstbliches
USB-Kabel angeschlossen werden.

- Vorgehensweise bei der Verkabelung
+ Bedienung von Peripheriegeraten

- Bedienung von Achsen

« Berechnung der Zyklus-Zeit

« Press-Programme

« Fehleriberwachung, etc.

3



B Unterstitzte Sicherheitsfunktionen

Die Steuerung SCON2 ist standardmafRig mit der Funktion SS1-t ausgerUstet. Elektromagnetische Schiitze werden
nicht mehr bendtigt, was zu einer Verringerung des Bauraums und der Erhohung der Gerate-Lebensdauer beitragt.

:’ Abschaltung tber die ‘: Keine elektromagnetischen
' Funktion SS1-t } Schaltschiitze notwendig
_____ e -
AY 4 A
\ ’ AY
1 A\
\ 1 - r-\/
\Y U
A} ’
\-.:._/ Trennschalter 7 Sicherheitsvorrichtung -
1
1
1
1
SCON2 Sicherheits-SPS

M Wartung

B Funktion der Achserkennung

Achsinformationen kénnen nun mit den Teaching-Tools erkannt werden.
AuBerdem kdénnen die Kunden in einigen Bereichen frei schreiben, wobei auch das Schreiben zur Achse hin maglich ist.

* Gilt fur Produkte ab dem Herstellungsjahr 2024 auf dem Aufkleber mit der Herstellungsnummer sowie fir Achsen, die mit einem batterielosen Absolut-Enkoder ausgestattet sind.

Herstellungsnummer

Es konnen bis zu 62 Zwei-Byte-Zeichen oder

bis zu 124 Ein-Byte-Zeichen eingegeben werden.

Betriebsabbildung

Fehleranzeige

Uberlastfehler wird angezeigt
und Anlage halt an.

W Vorbeugende Instandhaltung (Motoriiberlast-Warnung)

m Meldungsausgabe von baldigem
Anlagestillstand ist moglich.

Betrieb funktioniert normal.

Ausgestattet mit Funktionen zur Uberwachung von Verdnderungen

Warnung

der Motortemperatur. Bei Erkennung einer MotorUberlast wird eine erhaat

Warnmeldung ausgegeben. Die Durchfihrung von Wartungsarbeiten

Strommittelwert

nach der Warnmeldung verhindert Ausfélle oder Stérungen im Vorfeld.

B Zeit
B Logbuch-Funktion der Achse

Durch diese Funktion kann das Achsverhalten zum Alarmzeitpunkt aufgezeichnet werden, was zur Fehlersuche und schnellen Stérungsbehebung beitrégt.

Alarmliste

( > Grafik-Anzeige
Sofortige Werte-Anzeige < )




Vorstellung der Feldnetzwerk-Funktionen

Die Steuerung SCON2 kann die meistverbreitetsten Feldnetzwerke anbinden.

CC-Link

Devicel\'et

—
EtherCAT.

M Struktur der Netzwerkkonfiguration

.l.l MECHATROLINK

Ethen'et/IP

®

B Netzwerk-Ansteuerung

- Einfache Verdrahtung PC /server

+ Numerische Verwaltung und Maoglichkeit der
Ansteuerung moglich numerischen

+ AuBerdem ist eine Steuerung Verwaltung

Uber E/A-Signale moglich

Direkt-
numerische
Steuerung

Befehle fiir Position, Geschwin-
digkeit, Beschleunigung/
Verzdgerung etc. numerisch
Uber die SPS

Einfach-

numerisch

Nur Befehle zur Position
numerisch Gber die SPS

Fern-
E/A-Betrieb

SPS

Kann numerisch
gesteuert werden

Ansteuerung Uber EIN/AUS
gemal3 PEA-Spezifikation

* Einzelheiten zu den Betriebsarten siehe S. 18.

Befehl P Riickmeldung
(numerisch) (numerisch)

Andere Gerédte von
Fremdherstellern etc.




M Datensicherung der Steuerung

Die Sicherung und Wiederherstellung von Parametern ist Uber ein Feldnetzwerk ohne
UnterstUtztes Netzwerk

Einsatz spezieller Kabel oder Software maglich.
Dies erleichtert die Steuerung und erméglicht die Integration mit Gerdten anderer

Hersteller und deren Steuerungsmethoden.

Bearbeitung mit SPS-Tools

Eine Kommunikation ist tiber das Netzwerk- - Parameter
Anschlusskabel méglich (ohne spezielles Kabel) (Backup / Wiederherstellung)

Auslesen von Parametern | Speichern von Sicherungsdateien I
| Schreiben von Parametern | Auslesen von Sicherungsdateien

SPS PC

B Kommunikation mit Modbus-TCP

Uber den Feldnetzwerk-Kommunikationsanschluss ist eine Kommunikation mit der

Unterstutztes Netzwerk

Teaching-Software IA-OS maglich.
Spezielle Kabel sind nicht erforderlich und die Wartung wird erleichtert, weil die Kabel EtherNet/| P
nicht abgezogen und erneut eingesteckt werden mdissen.

SCON2 pPC

Umschalt-Netzknoten

\Ethernet-Kabel /

SCON2

Ethernet-Kabel

SPS

Ethernet-Kabel

Ethernet-Kabel

M Schubregelung bei Motion Control

Die bei Motion Control schwierige Schubbewegung ist nun einfach zu regeln.

Unterstutztes Netzwerk

Einstellen der

.l'l MECHATROLINK

STEP1 gemeinsamen Parameter * Motion-Netzwerk-Spezifikation
STEP2 Ausfihrung des Befehls zur

Drehmoment-Begrenzung

¥

Einstellung der Zielposition Schub

STEP3 fiir Schubbewegung ‘

\ 2

Abschluss-Uberpriifung der
STEP4 | schubbewegung mit dem Status
der Drehmoment-Begrenzung




SCONZ Steuerung / SU'S

Modellbezeichnungen
<SCON2 Steuerung>
SCON2 - CG - S | | - | - | - | - |
Serie Typ Motor-  Hardware- Funktions- E/A-Typ E/A-Kabel- Spannungs- Absolut-
Typ Option Option lange versorgung Batterie

Global-Typ (gemaR
Sicherheitskategorie)

ﬁ 230 V-Servomotor

Ohne Option

Mit Multi-Funktions-
stecker (*1)

* Flr eine Betriebsart im Pulstreiber-Modus
ist ,C" auszuwahlen.
(*1) Nicht mit der Funktionsoption ,M" und
fir den E/A-Typ ,RC" wéhlbar.

—

PEA-Spezifikation (NPN)

PEA-Spezifikation (PNP)

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

CC-Link IE Field
Netzwerk-Spezifikation

MECHATROLINK-III
Netzwerk-Spezifikation (*1)

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation (*1)

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

PROFINET 10 Netzwerk-Spezifikation

Ohne Option

Press-Programm (*1)

Motion-Netzwerk-Spezif. (*2)

(*1) Nicht fur den E/A-Typ ,RC" wahlbar.
(*2) Nur fiir den E/A-Typ ,ML3" oder ,EC” wahlbar.

<Funktionssicherheit-Einheit>

7

SU - S

Serie Typ

-]

E/A-Typ

RCON/RSEL-Anschluss-Spezifikation

(*1) Ohne Funktionsoption (leeres Ziffernfeld) oder
bei Auswahl des Pressprogramms ,P” erfolgt
die MECHATROLINK-III- und EtherCAT-Kommu-
nikation im Fern-E/A-Betrieb.

Bei Auswahl der Funktionsoption ,M" steht
MECHATROLINK-III bzw. EtherCAT in der
Motion-Ausflihrung zur Verfigung.

Fir SCON2

PEA-Spezifikation (PNP)
PEA-Spezifikation (NPN)

Modellbezeichnungen

I

Ohne Kabel

2 m (Standard)

3m

5m

-

* Bei Auswahl der Feldnetzwerk-Spezifikation
wird ,0” (ohne Kabel) fiir die E/A Kabellinge
gesetzt.

Einphasig 115 VAC

Einphasig 230 VAC

* Die auswahlbare Spannungsversorgung
héngt ab von der Motorleistung der Achse.

(A Ohne Absolut-Batterie

AB Mit Absolut-Batterie

* Bei Anschluss einer Achse mit Absolut-
Enkoder-Spezifikation ist ,AB” auszuwahlen.



SCONZ Steuerung / SU'S

l SCON2 Steuerung

Typ SCON2-CG
Standard-Typ Feldnetzwerk-Typ Andere
PEA-Verbindung Deviceitet | CC-rink S MECHATROUNK |  EthercAT == | Etheritet/IP i%%%#ﬁ
E/A-Typ
RCON/RSEL
NPN- PNP- . | CC-Link | PROFINET
Spezifikation| Spezifikation DeviceNet | CC-Link IE Field MECHATROLNKAII - EtherCAT | EtherNet/IP /o
E/A-Code NP PN DV cC CIE ML3 EC EP PRT RC
Hardware- (it Multi-
Option c Funktionsstecker) © © o o
Funktions- F | (Press-Programm) O O O —
Cfpier M | (Motion-Ausftihrung) — O —
Absolut-Batterie | AB | (mit Batterie) O O @]

B Funktionssicherheit-Einheit
Typ SU-S
E/A-Typ PN ‘ NP

Anschlussbeschrankungen

@ Die folgenden Achsen kdnnen nicht an die SCON2 angeschlossen werden.

- Achsen mit einer Motorleistung unter 60 W und tber 750 W
- Rotationsachsen im Index-Modus bei Motion-Netzwerk-Spezifikation MECHATROLINK-III (ML3) oder EtherCAT (EC)
-ZR

@ Es gibt Einschrankungen bei der Spannungsversorgung und anzuschlieBenden Achsen.

Die auswahlbaren Steuerungen mit anschliessbarer Spannnungsversorgung sind der untenstehenden Tabelle zu entnehmen.

Spannungsversorgung
Achs-Motorleistung (W)
Einphasig 115 VAC Einphasig 230 VAC
60 W ~ 200 W O O
200 W (DD/DDA) — @)
300 W ~ 750 W — @)

@ Mit Funktionssicherheit-Einheit kdnnen nur Achsen angeschlossen werden, die die unten aufgefiihrten Bedingungen erfillen.
- Achsen mit Batterielos-Absolut-Enkoder-Ausristung

- Achsen mit ,R0” am Ende der Seriennummer auf dem Herstellerdaten-Aufkleber oder mit einem Herstellungsdatum ab 2024

Bsp. Hersteller-Typenschild
Model: RCS4-SA4C- **%

S/N: ***%5%RQ DATE: *#/*%/2023 :
MADE IN JAPAN |Al Corporation
Model: RCS4-SA4C- *+*

SIN: #wwxx DATE: **/*+/2024 :
MADE IN JAPAN |Al Corporation

Typen 8



SCON2 sicienns / SU-S

ystemkonfiguration

<SCON2 Steuerung>

Hinweis
PEA-/Pulstreiber-Steuerung und Ansteuerung tber
- ein Feldnetzwerk schlieBen sich gegenseitig aus.

1 | _ Feldnetzwerk
* Bei offenen Kollektor-Pulsfolgen ist der optionale Lt
PC-Software Impulskonverter AK-04/JM-08 einzusetzen. CC-Link
(Siehe S. 25) (SieheS. 26) CC-Link IE Field
Nor Sofowae Deveener
Lieferung mit zugehdrigem Multi-Funktions- W

<Modell: 1A-05> (5T E/A-Flachkabel EtherCAT
Anschlusskabel steckerkabel

(Siehe S.29) EtherNet/IP
<Modell: CB-PAC-PI0020>
<Modell: IA-0S-C> (Siehe 5. 26) ode MECHATROLINK-III
<Modell: CB-SC2-MFCOOO>

Cable length

Standard 2 m PROFINET IO

Enthalten bei Steuerung

Blindstecker
(Spezifikation STO/SS1-t)

Enthalten bei Steuerung

Blindstecker = (Siehe S. 28) E/A-Kabel fiir Sicherheitsfunktion
(Siehe S. 28) <Modell: DP-6> (Siehe S. 26)
<Modell: DP-5> <Modell: CB-SC-STO030> Sicher-
U 0 heits-
EE— schaltkreis

ption Enthalten bei Steuerung

Era::r;mmiergerat AC-Steckverbinder
(Siehe S. 25) (Siehe S. 28)
<Modell: T8-02(D)-00> <Modell: MPS_75/05_S_F3_TN_

B_B(SCON2)>

1
Zum Aufbau eines Systems I— Spannungsversorgung

Einphasig 115 VAC  Einphasig 230 VAC

gemaB Sicherheitskategorie . (Hinweis) Bei Anschluss an die Stromversorgung
(1S013849-1) siehe System- ist immer ein Storfilter einzusetzen.
konfiguration auf 5. 8-260. E/A-System-Steckverbinder
(Siehe S. 28)
<Modell: B2CF_3.50/08/180_SN_ O
BK_BX(SCON2)>

Empfohlenes Modell: NF2010A-UP (Hersteller: Soshin Electric)
(Kauflich bei IAl erhaltlich, Einzelheiten auf Anfrage)

oo
Bremswiderstandsmodul

Absolut-Spezifikation (1. Modul) (2. Modul)
Absolutdaten-Pufferbatterie <Modell: RESU-2/RESUD-2> <Modell: RESU-1/RESUD-1>
(Siehe S. 28)

<Modell: AB-5, ohne Gehduse>
<Modell: AB-5-CS3, mit Gehause>

o——

24VDC- JDcaav
Spannungs- e r— -
versorgung vers;f\t;n@g’) Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert
— | oo oo Enkoderkabel
(Siehe S. 26) FGo x(:jt}:)r-ARObe:er}z(Zb”?l ind Enkoder-Roboterkabel

- ird bei Angabe der Kabellange in der Wird bei Angabe der Kabellange in d
<Modell: PSA-24> Achs-Modellspezifikation mitgeliefert. re bel Angaoe cer £abe ange in der

Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.

(Siehe S. 30 fur Ersatzkabel) (Siehe S. 30 fir Ersatzkabel)

0o
Anschliessbare Achsen
RCS2/3/4-Serie IS(D)-Serie ICS-Serie IF(A)-Serie NS(A)-Serie DD(A/W)-Serie
* Bzgl. Verdrahtung der Achsmodellreihe RCS2-RA13R und Achserie DDA mit Brems-Spezifikation siehe S. 10.

[Achtung] Die SCON2 ist ohne Relais ausgestattet, welches automatisch das Anschliefen eines Handprogrammiergeréts erkennt und den Stromkreis schaltet.
Ohne Verwendung des Handprogrammiergerats ist der Blindstecker (DP-5) anzuschliessen.

Systemkonfiguration



ystemkonfiguration

<Funktionsicherheit-Einheit>

Siehe S. 9 fiir weitere Informationen zur Konfiguration
der SCON2-Steuerung.

(Achtung)

Bei Einsatz der Funktions-
sicherheit-Einheit ist vom
Anschluss des bei der
SCON2-Steuerung enthaltenen
Blindsteckers (DP-6) abzusehen.

Funktionsicherheit-Einheit-Einstelltool

(Siehe S 25)
<Modell: SU-T>

Enthalten bei Steuerung

SCO N 2 Steuerung / S U 'S
E/A-System-Steckverbinder

(Siehe S 28) ‘

<Modell: B2CF_3.50/20/180F_SN_BK_BX(SU)>

|

Sicher-

heits-
schaltkreis

Schutzleiter-Funktion
Erdungsanschluss
Erdungswiderstand max. 100 Q

<Verbindung der Steuerung SCON2 mit Achse RCS2-RA13R (mit Bremse)>

(Im Fall von Achsen ohne Kraftmesszelle)

Enthalten bei Achs-Spezifikation
mit Bremsanschlusskasten-Option
Bremsanschlusskasten (IChlgcEgNGEYEIEE

(Siehe 5.27) Enkoderkabel
| <Modell: RCB-110-RA13-0>

N

| :
TG s

Bei Bremsanschlusskasten enthalten

<Modell: CB-RCS2-PLA010>

WEEUARRUVRARAR AR 8

M [

Wird mit der Achse geliefert jo

Motorkabel
<Modell: CB-RCC1(X2)-MAOOO>

<Modell: CB-RCS2(X2)-PLAOOO>

* Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S. 30 fiir Ersatzkabel.

(Im Fall von Achsen mit Kraftmesszelle)

Enthalten bei Achs-Spezifikation
mit Bremsanschlusskasten-Option
Bremsanschlusskasten Wird mit der Achse geliefert |

(Siehe S.27)
<Modell:RCB-110-RA13-0> Enkoderkabel
<Modell: CB-RCS2(X2)-PLAOOIC>

SNIE [

N

‘ Bei Bremsanschlusskasten enthalten (Hinvei)

' <Modell: CB-RCS2-PLLA010>

I? O c
Bei Bremsanschlusskasten enthalten (Hinweis)

<Modell: CB-LDC-CTLO10-JY>

SAARRAERARARRR

i S

5 o 5

Wird mit der Achse geliefert o

<Modell: CB-LDC-CTLOOO>

Wird mit der Achse geliefert ;d

Motorkabel
<Modell: CB-RCC1(X2)-MAOOO>

(Hinweis) Wird bei Auswahl der Achsmodell-Option ,B” (Bremse)
mit dem Bremsanschlusskasten geliefert.
Wenn ,BN” (Achse mit Bremse ohne Bremsanschlusskasten)
ausgewahlt wird, miissen die Kabel separat erworben werden.
Keine Beilieferung erfolgt, wenn der Bremsanschlusskasten
als einzelne Einheit bestellt wird. Hier is eine separate
Kabel-Bestellung erforderlich.

<Verbindung der Steuerung SCON2 mit Torque-Motor DDA (mit Bremse)>

*Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.
Siehe S. 30 fir Ersatzkabel.

Wird mit der Achse geliefert

Motorkabel

2 <Modell: CB-X2(XMCT)-MACICICI>
Z I
Z
2, Beim Bremsanschlusskasten enthalten Wird mit der Achse geliefert |
Z -
t g Enkoderkabel 1Al Enkoderkabel
iz ! <Modell: CB-X3-PA010> <Modell: CB-X3-PADOIO>
Z o
Z [ {1 O
g ! O
Wird mit der Achse geliefert
| - tion
- Bremskabel
s Bremsanschlusskasten <Modell: CB-DDB-BKOOO>
pannungs- (Siehe s.27)
versorgung <Modell; 1A-110-DD-4>

100 VAC ~ 240 VAC

<Anschlussbild gemafB Sicherheitskategorie>

[Kompatibel zu den Sicherheitskategorien B bis 4 (ISO13849-

TP-Adapter fiir Positioniersteuerung
(Siehe S.27)
<Modell: RCB-LB-TGS>

1]

- ;__ —

Steuerungs-Adapterkabel
' (Siehe S.27)
<Modell: CB-CON-LB005>

AR

Blindstecker
(Siehe S.27)
<Modell: DP-45>

4

Handprogrammiergerit
mit Totmannschalter
(Siehe S. 25)

<Modell: TB-02D-SCN-SWR>

* Ohne Anschluss eines Handprogrammiergerats

ist zwingend ein Blindstecker erforderlich.

Systemkonfiguration 1



SCONZ Steuerung / SU'S

Technische Daten

<SCON2 Steuerung>

Parameter

Spezifikation

Motorleistung

60 W~ 750 W (230 VAC) / 60 W ~200W (115 VAC)

Spannungsversorgung

Einphasig 100 VAC ~ 115 VAC
Einphasig 200 VAC ~ 230 VAC
(Spannungsversorgungsschwankungen max. £10 %)

Spannungsversorgung 115 VAC

Steuerungsseitig: 30 A (bis zu 25 °C), 70 A (bis zu 60 °C) (Hinweis 1)
Antriebsseitig: 30 A (bis zu 25 °C), 80 A (bis zu 60 °C) (Hinweis 1)

Einschaltstromspitze
Spannungsversorgung 230 VAC

Steuerungsseitig: 30 A (bis zu 25 °C), 60 A (bis zu 60 °C) (Hinweis 1)
Antriebsseitig: 30 A (bis zu 25 °C), 70 A (bis zu 60 °C) (Hinweis 1)

Kriechstrom (Hinweis 2)
(Primérseitig bei Storfilter-Anbringung an der Versorgungsleitung)

35mA

Lastkapazitat, Warmeentwicklung

Siehe Tabelle [Lastkapazitdt / Warmeentwicklung]

PEA-Spannungsversorgung (Hinweis 3)

24VDC +10 %

Spannungsversorgung fiir elektromagnetische Bremsen
(Im Fall von Achsen mit einer Bremse)

24VDC +10 % (max. 1 A)
(Extern bereitgestellt)

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental-Enkoder (einschlieBlich ABZ/Parallel)
Serieller Absolut-Enkoder

Serieller Quasi-Absolut-Enkoder

Batterieloser Absolut-Enkoder

Serielle SEA-Anschluss

RS-485: 1 Kanal Modbus-Protokoll (RTU/ASCII-konform), Geschwindigkeit: 9.6 - 230.4 Kbps

Kommunikations-Schnittstelle USB-Anschluss

Kommunikations-Standard: USB 2.0, Geschwindigkeitsfrequenz: 12 MHz, Steckeranschluss: Mini-B

PEA-Spezifikation

Eigenes Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN/PNP-wahlbar) ... Max. 16 Eingangs-/Ausgangskontakte

Feldbus-Spezifikation

DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, EtherCAT, MECHATROLINK-III, EtherNet/IP, PROFINET IO

Andere RCON/RSEL-Anschluss-Spezifikation
Differenzialtreiber (Leitungstreibersystem): max. 2.5 Mpps
Briine Eingangs- Offener Kollektor: max. 200 kpps (mit Impulskonverter AK-04)
Schnittstelle Pulsfrequenz Befehlsimpuls-VergroBerung (elektronisches Getriebe: A/B)
Einstellungsbereich von A und B (gesetzt als Parameter): 1 - 99999999
Multifunktions- . B . . .
Anschluss Riickmeldepulse Differenzialtreiber (Leitungstreibersystem): max. 2.5 Mpps

Offener Kollektor: max. 500 kpps (mit Impulskonverter JM-08)

Analog-Ausgang

1 Ausgang (Lastdaten)
Ausgangsstrom 4 - 20 mA (+1 %)
Lastwiderstand 10 - 600 Q

Daten-Einstellung und -Eingabe

PC-Software und Handprogrammiergerat

Datenspeicher

Sicherung von Positionsdaten und Parametern in einem nichtfliichtigen Speicher (ungebrenztes Uberschreiben)

Betriebsarten

Positionier-Modus/Pulstreiber-Modus/Press-Programm/Motion Control

Anzahl der Positionen im Positionier-Modus

64 Positionen als Standard, max. 384 Positionen (PEA-Spezif.); 384 Positionen bei Feldnetzwerk-Spezif.
(Hinweis) Die Positionierpunkt-Zahl hdngt ab vom gewdhlten E/A-Muster und vom Feldnetzwerktyp.

Dielektrische Spannungsfestigkeit (Zweitleiter/Schutzleiter)

min. 10 MQ bei 500 VDC  (Hinweis) Die Widerstandsspannung der Kraftmesszelle betrégt 50 VDC.

Isolationswiderstandsspannung (Erstleiter/Schutzleiter)

1500 VAC fiir eine Minute

Umgebungstemperatur 0-60°C
Luftfeuchtigkeit 5% RH - 85 % RH (nicht kondensierend, kein Frost)
Frequenz 10~57 Hz  Amplitude 0.035 mm (kontinuierlich), 0.075 mm (intermittierend)
Schwingungsfestigkeit Frequenz 58~150Hz  Beschleunigung 4.9 m/s? (kontinuierlich), 9.8 m/s* (intermittierend)
XYZ-Richtungen Sweep-Zeit: 10 Minuten  Anzahl der Sweeps: 10 Mal
Schlagfestigkeit Bewegung: Halb-Sinuswelle ~ Amplitude / Zeit: 50m/s (5G) / 30 ms

Uberspannungskategorie

Gewicht

ca.800g

Kiihimethode

Geblasekiihlung

(Hinweis 1) Der Einschaltstrom flieBt fiir ca. 20 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung.
Der Stromwert héngt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab und die Einschaltstromkreis-Begrenzung vom Thermistor der internen Elemente.

(Hinweis 2) Der Kriechstrom ist abhangig von der Motorkapazitt, der Kabellinge und den Umgebungsbedingungen. Der Kriechstrom wird an der Stelle gemessen, wo ein Kriechstromunterbrecher zum Schutz
installiert ist. Der Kriechstrom-Schutzschalter sollte unter Berticksichtigung der Brandverhiitung und des Personenschutzes ausgewahlt werden. Hierfiir ist ein Hochfrequenztyp zu verwenden (fiir Wechselrichter).

(Hinweis 3) Eine PEA-Spannungsversorgung ist nicht erforderlich, wenn ein SEA-Konverter anstelle einer PEA-Schnittstelle verwendet wird. In dem Fall ist der Parameter Nr. 74 ,PEA-Stromiiberwachung” auf , 1" (deaktiviert) zu setzen.
Ohne diese Einstellung wird der Alarm OCF ,Anormale E/A-Spannungsversorgung 24 V" ausgelst.

1 1 Technische Daten
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Technische Daten

B Lastkapazitdt und Warmeentwicklung

Achsmotor-Leistung (W) Leistungskapazitat | Max. MPment-Leistungs- Leistungskapazitat Nenn-Lgi}tungs— Max. MomgqF-Leistungs- Waérmeentwicklung
des Motors [VA] | kapazitét des Motors [VA] | der Steuerung [VA] kapazitat [VA] kapazitét [VA] W]
60 138 414 186 462 33
60 (RCS3-CTZ5) 197 591 245 639 32
100 234 702 282 750 35
150 328 984 376 1032 37
200 421 1263 469 1311 38
200 (DD) 503 1509 48 551 1557 36
400 920 2760 968 2808 45
400 (RCS3-CT8) 1230 3690 1278 3738 47
600 1164 2328 1212 2376 56
600 (DD) 1462 4386 1510 4434 49
750 3042 3090
750 (RCS2-RA13R mit Kraftmesszelle) 1521 4563 1569 4611 >

DD: Torque-Motor

H Auswahl des Schaltkreis-Trennschalters

Der Stromfluss der Steuerung betragt bei beschleunigten Bewegungen

bis zum Dreifachen des Nennwerts. Wahlen Sie einen Trennschalter, der
bei einem solchen Spitzenstromfluss und dem Einschaltstrom nicht auslost.
Waéhlen Sie den Nenn-Abschaltstrom so, dass der Strom bei Kurzschluss-

Strom unbedingt abgeschaltet wird.

Nenn-Abschaltstrom > Kurzschluss-Strom =

Primadre Leistungskapazitat : Versorgungsspannung

Berechnungsmethode fiir die Auswahl

<Nenn-Stromwert des Trennschalters>

[(Nenn-Motorleistungskapazitat + Steuerungsleistungkapazitat)

: AC-Eingangsspannung] x Sicherheitsfaktor (Richtwert 1.2 - 1.4)

B Auswahl des Kurzschluss-Trennschalters

Der Kurzschluss-Trennschalter sollte gewahlt werden, um einen Brand zu
verhindern und Menschen etc. zu schiitzen. Der Kriechstrom variiert je nach
Motorleistung, Kabelldnge und Umgebungsbedingungen. Der Kriechstrom
ist an der Stelle zu messen, an der ein Kriechstrom-Schutzschalter installiert ist.

Als Kriechstrom-Schutzschalter sollte ein Hochfrequenz-Typ verwendet werden.

Fiir das TN-System

Prufbedingungen zur Erlangung der Sicherheitszertifizierung
Das regulére Betrieb des Kurzschluss-Trennschalters wurde unter den folgenden

Bedingungen bestétigt.

B Sicherheits-Parameter

Schutzgerat Impedanz der
ichkeits-| Netzspannun i
Produktname Nennstrom Empﬁndl'c(ll"‘l:ﬁ)ts p 9 Fehlerschleife
Fuji Electric 100-115V
EW32AAG-2P0108B 10A 30 mA 200-230V unter 3Q)
Fiir das TT-System
Schutzgerat Impedanz der
ichkeits-| Netzspannun "
Produktname Nennstrom Empﬁ"dl'c(ll'ﬁﬁ)ts p 9 | Fehlerschleife
Fuji Electric 100- 115V
EW32AAG-2P0108 10A 30mA 200- 230V unter 1000

IAl-Produkte sind Anlagekomponenten. Um den SIL/PL-Wert fiir die Anlage als Ganzes zu berechnen, sind die Werte auf dieser Seite zu verwenden.
Die Werte der Sicherheits-Parameter gelten nur, wenn die SCON2 einzeln verwendet wird.

Bezeichnung Standard Performance Level
IEC 61508 SIL3
Sicherheitsintegritatsstufe
IEC 62061 SILCL3
Wahrscheinlichkeit eines gefahrbringenden Ausfalls :EE 2;32? PFH =24 x 107 [1/5td)]

Performance Level

ENISO 13849-1

PL e (Kategorie 3)

Mittlere Zeit bis zu einem gefahrlichen Ausfall

ENISO 13849-1

MTTFd: Hoch (= 100 Jahre) (788a)

Mittlerer Diagnosedeckungsgrad

ENISO 13849-1

DCavg: Mittel (97.7 %)

Stopp-Kategorie IEC 60204-1 Stopp-Kategorie 1
Sicherheitsfunktionen |IEC/EN 61800-5-2 SS1-t

Einsatzzeit IEC 61508 20 Jahre
Hardware-Fehlertoleranz HFT IEC 61508 1

Kategorie EN SO 13849-1 3

(Hinweis) Um PL e nach EN ISO 13849- 1 und SIL3 nach IEC 61508 zu erfiillen, muss die EDM-Signal-Uberwachung (Riickfiihrkreis) durch die iibergeordnete Einrichtung erfolgen.
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<Funktionssicherheit-Einheit>

Bezeichnung

Spezifikation

Kontakte 6 Einganskontakte, 8 Ausgangskontakte, gedoppelt
E/A-Spezifikation | Spannung 24 VDC + 10%
Versorgungsstrom max. 1.0 A (mit allen Eingangskontakten auf EIN und allen Ausgangskontakten bei 50 mA-Last)
MD:  IEC/EN 61508, IEC/EN 61800-5-2
IEC/EN 62061, EN ISO 13849-1:2015
Bimglulic . ISO 13849-1:2015
konformitit CEKennzeichnung | £\ 1EC/EN 61800-3, IEC/EN 61800-5-2
IEC/EN 61000-6-7, IEC/EN 61326-3-1
LVD: IEC/EN 61800-5-1
Umgebungstemperatur 0 bis 60 °C (nicht kondensierend, kein Frost)
Luftfeuchtigkeit 5% RH - 85 % RH (nicht kondensierend, kein Frost)
-Frequenz 10~57 Hz  Amplitude 0.035 mm (kontinuierlich), 0.075 mm (intermittierend)
Schwingungsfestigkeit -Frequenz 57~150 Hz Beschleunigung 9.8 m/s?
XYZ-Richtungen Sweep-Zeit: 10 Minuten Anzahl der Sweeps: 10 Mal
Schutzart IP20
Gewicht ca.120g

Bl Sicherheitstechnische Leistungsfahigkeit

Bezeichnung Spezifikation Wert
IEC 61508 SIL2 SIL3
Sicherheitsintegritatsstufe
IEC 62061 SILCL2 SILCL3
Wahrscheinlichkeit eines gefahrbringenden Ausfalls IEC 61508 36x10° 26x%10°
PFH (*1) IEC 62061 [1/5td] [1/5td]
Performance Level EN SO 13849-1 PLd PLe
Mittlere Zeit bis zu einem gefahrlichen Ausfall Hoch (= 100 Jahre) Hoch (= 100 Jahre)
MTTFd ENISO 138491 (154a) (187a)
Mittel Mittel
Mi i ENISO 13849-1
ittlerer Diagnosedeckungsgrad DC SO 13849 (9430 %) (95.50 %)
Einsatzzeit IEC 61508 20 [Jahre]
Hardware-Fehlertoleranz HFT IEC 61508 1 1
Kategorie ENISO 13849-1 3 3

(*1) Wenn am Sicherheitseingang mindestens eine Sicherheitsfunktion mit SIL2-Stufe vorhanden ist, gilt fiir die Sicherheitsfunktionen SIL2.

B Reaktionszeiten

Einstellbarer
Bezeichnung Definition Wert Bereich (Initialwert)
mit Parametern
sTO Von der Aktivierung der STO-Anforderung bis zum Abschalten der Parameter-Nr. 42 8~12ms
Energiezufuhr zum Motor. + innerhalb 8 ms (*1) (12 ms)
SSi-t Von der Aktivierung der SS1-t-Anforderung bis zum Abschalten der Parameter-Nr. 42 + Nr. 9 8~10011 ms
Energiezufuhr zum Motor. + innerhalb 8 ms (*2) (412 ms)
SSo-t Von der Aktivierung der 5S2-t-Anforderung bis zur Ausgabe einer internen SOS-Anforderung| Parameter-Nr. 42 + Nr. 9 8~10011 ms
und dem Beginn der Uberwachung von Riickfiihrgeschwindigkeit und -position. + innerhalb 8 ms (*3) (412 ms)
Bei Uberwachung mit SOS-Funktion, wenn der Grenzwert der Sicherheitsstopp-Geschwin-
SOS digkeit oder der mit Parametern eingestellte Sicherheitsstopp-Positionsgrenzwert kontinuierlich e r_ametﬁ rlg 5102 21025 e e
tiberschritten wird, bis eine interne STO-Anforderung die Energiezufuhr zum Motor abschatet.| +MNerna S (120ms)
SLS, SSM
Reaktions- | 2T STM Ab dem kontinuierlichen Uberschreiten von Grenzwerten der Parameter-Nr. 21 ~ 23 20~10019 m
zeiten SLP, SPM Sicherheitstiberwachungsfunktion bis zur Freigabe einer internen ara eﬁ b 2'0 20 s
= SS1-t- oder internen SS2-t Ausfiihrungsanforderung. +innerha ms (120 ms)
SDI+
SBC Unveranderliche Ausgabe innerhalb der STO- oder SS1-t-Reaktionszeit, Bei Ausfuihrung aus STO: gleich wie bei STO Keine Zeit einstellbar
sodass die Reaktionszeit gleich ist dem Wert wie bei STO und SS1-t. Bei Ausfiihrung aus SS1-t: gleich wie bei SS1-t
Eingang Sicher- | Vom Zeitpunkt der Aktivierung des Sicherheitsmodus-Eingangs bis zum | Parameter-Nr. 42 + Nr. 18 ~ 20 8~10011ms
heitsmodus Beginn der Sicherheitstiberwachungsfunktion. + innerhalb 8 ms (112 ms)
Ausgang Sicher-| Die internen S51-t- oder internen 52-t Ausfiihrungsanforderung fiir Sicher-
heitsmodus | heitstiberwachungsfunktionen wie SLS sind die Stoppkontrolle fir den In der Reakti ) oLs hal Keine Zeit ei b
Stopp-Kontrolle Sicherheitsmodus; gleichzeitig erfolgt eine Ausgabe am Sicherheitsmodus- | " @€r €2 RIS Vet SiiE, @il e ZE sl
A Ausgang. Daher sind diese Reaktionszeiten in der von SLS etc. enthalten.

(*1) Bei der internen STO-Ausfiihrung mit Diagnosefunktionen etc. wird die mit Parameter Nr. 42 eingestellte Zeit nicht beriicksichtigt.
(*2) Bei der internen SS1-t-Ausfiihrung infolge der Grenzwert-Uberschreitung der Sicherheits-Uberwachungsfunktion betragt die Reaktionszeit den Wert von Parameter Nr. 9 + 8 ms.
(*3) Bei der internen SS2-t-Ausfiihrung infolge der Grenzwert-Uberschreitung der Sicherheits-Uberwachungsfunktion betrigt die Reaktionszeit nur den Wert von Parameter Nr. 9.

B E/A-Sicherheitsfunktionen

@ Eingangssignal (Signal, das den Sicherheitsfunktions-Betrieb anfordert)

@ Ausgangssignal (Signal

, das den Sicherheitsfunktions-Status anzeigt)

Signalname

Signalstatus Beschreibung Signalname

Sicherheitseingang
Signal A

EIN (leitend)

Anforderungstopp Sicherheitsfunktions-Ausfuhr.

AUS (offen)

Anforderung Sicherheitsfunktions-Ausfuhr.

Sicherheitseingang
Signal B

EIN (leitend)

Anforderungstopp Sicherheitsfunktions-Ausfiihr.

AUS (offen)

Anforderung Sicherheitsfunktions-Ausfiihr.

1 3 Technische Daten

Sicherheitsausgang
Signal A

Sicherheitsausgang
Signal B

Signalstatus Beschreibung

EIN (leitend) | Sicherheitsfunktion oder Sicherheitstiberwachung nicht ausgeftihrt

AUS (offen) Sicherheitsfunktion oder Sicherheitstiberwachung ausgefiihrt und
innerhalb der Grenzwerte (variiert je nach Sicherheitsausgangs-Signal)

EIN (leitend) | Sicherheitsfunktion oder Sicherheitstiberwachung nicht ausgefthrt

AUS (offen) Sicherheitsfunktion oder Sicherheitstiberwachung ausgefiihrt und
innerhalb der Grenzwerte (variiert je nach Sicherheitsausgangs-Signal)
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<Funktioneniibersicht der Funktionssicherheit-Einheit>

Sicherheitsfunktionen

Funktionentibersicht

Sicherheitsintegritatsstufe

SIL PL Kat.
- Die Antriebsenergie wird durch die Ausfiihrung des Eingangssignals oder anderer Sicherheits-
Safe Torque Off (STO) funktionen elektronisch abgeschaltet. s s
[dt.,Sicher ab?eschaltetes - Entspricht der Stoppkategorie 0 der I[EC/EN 60204-1. €
Drehmoment’} (Die STO-Funktion ist bei stehendem Servomotor zu verwenden)
Stopp- Safe Stop 1 time control (SS1-t) | - Durch Ausfuhren des Eingangssignals oder anderer Sicherheitsfunktionen beginnt die Verzégerung
funktion [dt. ,Sicherer Stopp 1 (Nicht-Sicherheitsfunktion); nach Ablauf der Vorgabezeit wird die Antriebsenergie elektronisch abgeschaltet. 3 e 3
zeitgesteuert’} - Entspricht der Stoppkategorie 1 der [EC/EN 60204-1.
Safe Stop 2 time control (SS2-t) | - Durch Ausfuihren des Eingangssignals oder anderer Sicherheitsfunktionen beginnt die Verzogerung
icherer 2 (Nicht-Sicherheitsfunktion); nach Ablauf der Vorgabezeit wird die Achsstopp-Uberwachung (SOS) ausgefiihrt. 2 d 3
[dt. ,Sicherer Stopp
zeitgesteuert'} - Entspricht der Stoppkategorie 2 der IEC/EN 60204-1.
Safe Operation Stop (SOS) - Die Ausfiihrung anderer Sicherheitsfunktionen dient zur Uberwachung des Motor bei zugefthrter
dt Sich Betriebshalt” Energie, damit sichergestellt wird, dass dieser nicht Uiber den vorgesehenen Bereich hinaus von 2 d 3
[dt. ,Sicherer Betriebshalt'} seiner Halteposition abweicht. Bei einer Abweichung wird die STO-Funktion ausgefuhrt.
Safely Limited Speed (SLS) - Geschwindigkeitstiberwachungs-Funktion
[dt. ,Sicher begrenzte - Basierend auf dem Eingangssignal beginnt die Geschwindigkeitstiberwachung. Bei Uberschreitung 2 d 3
Geschwindigkeit'} des festgelegten Geschwindigkeitsgrenzwerts wird die Stoppfunktion (SS1-t oder SS2-t) ausgefihrt.
Safely Limited Torque (SLT) - Stromuberwachungsfunktion
[dt.,Sicher begrenztes - Basierend auf dem Eingangssignal beginnt die Stromiiberwachung. Bei Uberschreitung des 3 e 3
Drehmoment’} festgelegten Stromgrenzwerts wird die Stoppfunktion (SS1-t oder SS2-t) ausgefuhrt.
Safely Limited Position (SLP) | - Positionstuiberwachungsfunktion
[dt.,Sicher begrenzte - Basierend auf dem Eingangssignal beginnt die Positionsiiberwachung. Bei Uberschreitung des 2 d 3
Position} festgelegten Positionsgrenzwerts wird die Stoppfunktion (SS1-t oder SS2-t) ausgefuhrt.
Uber- —
wachungs- Sdafe S_pEEd MO“'LOH_”%_(SEM) - Das Signal wird ausgegeben, wenn die Geschwindigkeit innerhalb der festgelegten Geschwindigkeit liegt. 3 d 3
funktion L[jéé/s/\‘/chTnGgsz}sc WINCIGREILS| . \vird automatisch ausgefiihrt, wenn SLS ausgewahlt ist.
ije Tgfue Morlj]itoring (STM) | Das Signal wird ausgegeben, wenn der Stromgrenzwert innerhalb der festgelegten Stromgrenzwerte liegt. 3 . 3
&éé’;algcﬁfngz? ABIFAEALE - Wird automatisch ausgefuhrt, wenn SLT ausgewahlt ist.
Safe Position Monitoring (SPM) . ¢ signal wird ausgegeben, wenn die Position innerhalb der festgelegten Position lieqt. 5 ] ;
[dt., Sichere Positions- - Wird automatisch ausgeftihrt, wenn SLP ausgewahlt ist.
Uberwachung"}
Safe Direction — (SDI-) - Funktion, die tiberwacht, wenn sich der Motor in die unzulassige Richtung bewegt (Negativ-Richtung).
[dt.,Sichere Bewegungs- - Basierend auf dem Eingangssignal beginnt die Verfahrwegtberwachung in der vorgegebenen Richtung. 2 d 3
richtung =} Bei Uberschreitung des vorgegebenen Verfahrwerts wird die Stoppfunktion (SS1-t oder 552-t) ausgefiihrt.
Safe Direction + (SDI+) - Funktion, die tiberwacht, wenn sich der Motor in die unzuléssige Richtung bewegt (Positiv-Richtung).
[dt.,Sichere Bewegungs- - Basierend auf dem Eingangssignal beginnt die Verfahrwegtiberwachung in der vorgegebenen Richtung. 2 d 3
richtung +} Bei Uberschreitung des vorgegebenen Verfahrwerts wird die Stoppfunktion (S51-t oder SS2-t) ausgefiihrt.
Safe Brake Control (SBC) - Sicherheits-Ausgangssignal zur Steuerung der in der Achse installierten elektromagnetischen Bremse.
Ausgangs- R ; X
funktion [dt.,Sichere Brems- Verhindert Gefahren, wie z. B. den Absturz der vertikalen Achse. 3 e 3
ansteuerung'} - Dieses Signal wird mit den Funktionen STO und SS1-t zur Steuerung verknlpft.
Funktion, die Sicherheitsfunktionen kombiniert und ausfuihrt. Beinhaltet die folgenden Elemente.
@ Eingang Sicherheitsmodus
- Funktion, die den Sicherheitsmodus-Eingangen 1~3 Sicherheitsfunktionen zuweist und diese ausfuhrt.
Komblexe - Sicherheitsfunktionen aus SLS, SLT, SLP, SDI- und SDI+ zur Selektion. Mehrere Funktionen sind auswahlbar.
Funkgon Sicherheitsmodus @ Ausgang Sicherheitsmodus 3 e 3
- Status-Angabe der Sicherheitsfunktionen fir die zugewiesenen Sicherheitsmodus-Ausgange 1~3.
@ Stopp-Kontrolle Sicherheitsmodus
-Wenn von den Sicherheitsfunktionen eine Anforderung zum Steuerungs-Stopp erfolgt, wéhlt
diese Funktion die Stoppmethode aus (SS1-t oder SS2-t).
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Steuerungssystem

Fir das SCON2-Steuerungssystem konnen 6 verschiedene Spezifikationstypen gewahlt werden.

Nr. Spezifikationstyp Steuerungs-Modellspezifikation Beschreibung Referenzseite
1 | positionierungst Andere Spezifikationen als + Die Nummern der Positionsdaten werden extern benannt

9styp die von Nr. 3 bis Nr. 6 + Bewegungsbefehle duch direkte Werte-Eingabe 515
2 | Pulstreiber-Steuerungstyp E/:’degrel\lg:;gnP,\é + Steuerung durch Eingangsimpulse
3 | Press-Programm-Typ Funktions-Option: F + Steuerung durch Press-Programme S.19
4 | Feldnetzwerk (Fern-E/A-Betriebs-Typ) Eij t&z;?g?g;isg:éund N6 | | steuerung durch Fern-E/A-Betriebs-Spezifikation $.18/5.20

. E/A-Typ: EC + Steuerung tUber Motion-Netzwerk
5 | Feldnetzwerk (Motion-Netzwerk-Typ) Funktions-Option: M (EC unterstitzt ,EtherCAT CiA402 Antriebsprofil”) -
+ Verbindung mit R-unit (RCON/RSEL)

6 | RCON/RSEL-Anschluss-Typ E/A-Typ: RC + Steuerung Uber Feldnetzwerk mit RCON/RSEL-Spezifikation —

(Einzelheiten hierzu siehe R-unit-Katalog)

Betriebsarten *Ppositionierung/Pulstreiber

; Verfahr- it ;
Betriebsart muster | Anzahl der Positionen Eigenschaften
e fierad Standard-Werkseinstellung, bei der die Achse durch Eingabe einer
Positionier-Modus 0 64 Positionsnummer und anschlieBendes Eingeben eines Startsignals verfahren wird.
Teaching-Mod 1 64 In dieser Betriebsart wird der Schlitten (die Schubstange) tiber ein externes Signal
eaching-lodus verfahren. Die angefahrene Position wird in Form von Positionsdaten gespeichert.
In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der méglichen
256-Punkt-Modus 2 26 Positionierpunkte auf 256 erhoht.
In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der méglichen
PEA- S E EEs Positionierpunkte auf 384 erhoht.
Steuerung Die Achse kann durch einfache EIN/AUS-Positionssignale verfahren werden
7-Punkt-Pneumatik-Modus 4 7 Dies erméglicht dieselben Steuerungsabléufe wie bei Pneumatikzylindern.
. Die Achse kann durch dasselbe AUS-Positionssignal wie der Ausschalter
3-Punkt-Pneumatik-Modus 2 & bei Pneumatikzylindern verfahren werden.
g | N In dieser Betriebsart kdnnen im Positionier-Modus bei gleichzeitiger
32:Punkt:Druckkraft:-Modus 6 32 Druckkraftkontrolle bis zu 32 Positionen angefahren werden.
In dieser Betriebsart kdnnen im Pneumatik-Modus bei gleichzeitiger
5-Punkt-Druckkraft-Modus Z 2 Druckkraftkontrolle bis zu 5 Positionen angefahren werden.
Inkremental- 0
Puls- Pulstreiber-Modus In dieser Betriebsart kann die Achse ohne Eingabe von Positionsdaten
Steuerung | Apsolut- - beliebig verfahren werden (iber Pulsfolgen der kundenseitigen Steuerung.
Pulstreiber-Modus t

E/A-Spezifikationen

M Eingangsseitig Sperzifikation externer Eingange

B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC +£10% Lastspannung 24 VDC
Eingangsstrom 4 mA/Schaltung Maximaler 50 mA/Kontakt
EIN/AUS- EIN-Spannung: min. 18 VDC Laststrom
Spannung AUS-Spannung: max. 6 VDC Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Trennung Optokoppler Trennung Optokoppler

PNP-Spezifikation fmo oo _2teu

Externe '

Spannungs- +_i_
versorgung - T
24VDC£10% !

Eingangsklemme
boo mod

Externe 8
Spannungs- +
versorgung - 1
24VDC +10%

1 5 Steuerungssystem

Bunyjeyss |

Bunyjeyss |
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SCONZ Steuerung / SU'S

E/A-Spezifikation fiir Pulssteuerung (Differenzieller Leitungstreiber)

Bl Eingangsseitig M Ausgangsseitig

Max. Eingangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 2.5 Mio Pulse/s Max. Ausgangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 2.5 Mio Pulse/s

Trennung: Optokoppler Trennung: keine
SCON2 SCON2
peEooseeeeseeseseeseeessaesaese 26C32 oder dquivalent Lo 1T 7T T T T T T T T T T T T T T !
1 1
i M = Interne !
1 ! ! 1 1
26C31 oder dquivalent 3.PP: ! 40_—-' 8/AFB ! FZJ— Schaltung !
——— Y - I I
— | L Interne 1 9.BFB | !
‘[:z 1 7|12 Schaltung ! I T L i
—__4/PP, % i [:E_ @ 9, i Interne 1
t ! _40_—1 10/BFB | FZJ— I schaltung i
i i | 11278} | !
! ! 1 Interne
5.NP! . : -q;_l 12/2FB : rm_—C] Schaltung !
i Interne | P |
-[:o?— 6/NP | i Schaltung | 13.GND |
g B : : |
i ! ) GND LG 1 aND !
S 4 b e e e e e

E/A-Spezifikation fiir Pulssteuerung (Offener Kollektor)

Der Konverter AK-04 (Zubehor) ist notig furr die Eingangsimpulse, der Konverter JM-08 (Zubehor) firr die Ausgangsimpulse.

Max. Eingangsimpulse: s;clgr':bzer
ul 1 -
| i Steuerungsanschluss
200 Tsd. Pulse/s (AK-04 erforderlich) Host-Einheit woaw :
Max. Ausgangsimpulse: Positionier-Einheit AR CBSC ™ )— S
. e (Z: 0r) -PIO! 2
500 Tsd. Pulse/s (JM-08 erforderlich) L ( — [ e
oV o— 1124V PP[1 .: N ". 3, )_,_ pp
. . . 1 1
*Die PEA-Schnittstellenversorgung wird als 24-VDC- 2lov repl2 ! v/ " 45_ )E_ pon
Spannungsquelle an den AK-04 angeschlossen. - 3PP NP[3 TN S'a [ 3 np
* Die Kabellange zwischen Host-Steuerung (SPS) P ( 4[NP /NP :EV/ :E Sim | Jid np
und AK-04/JM-08 ist so kurzwie méglichzu halten. | pulskomverrer 11 1! I
. . . . _ ‘I 08 1 1 1 1
Die Ka!aellange zwischen AK: 0.4/JN.|. 08 und . pe2av ! Bt of o : :
Pulstreiber-Anschluss darf 2 m nicht Gberschreiten. oV oo Vol
-------- e 12av PP[1 1 Ny Zim [}t ars
} 2|0V /PP|2 : : / : : 8: : Qi-;rllige- lungspuls
} VT N )-:_/AFB PpIUNgsp
(| m PP NP . . 9t !
s > i | //\: | ; }:_ BFB B-Phase-
: 4|NP /NP4 : :\} : : 10: )_:_ JBFB Ruckkopplungspuls
DC24V SR ] 2V ] AN, VN ELLNY LR PP Z-Phase-
} 2[ov  /PP|2 E E\// E E 12: )_E_ o ] Riickkopplungspuls
:'_( — 3|PP NP|3 :: :: : :
Hinweis B A AT T I
. . . Zihler-Einheit 0 !
Verwenden Sie die gleiche Spannungs- (|= . /" Htm | yitov
.. . 1 1
versorgung fiir die offenen Kollektor- i—( = o ——{— e | Htov
Ein-/Ausgange zur Host-Steuerung wie ov 1T —t Kabelklemme
— Erdungsklasse D

zu den Konvertern AK-04/JM-08.

(friihere Erdungsklasse 3: Erdungswiderstand < 100 Q)

Beschreibung der Pulsfolge-Muster

Pulsfolge-Muster Eingangsklemme Vorwarts Riickwarts
Pulsfolge vorwérts PP-/PP LT
'-§a Pulsfolge riickwarts NP+/NP I
g Die Pulsfolgen fiir vorwarts und riickwarts bestimmen die Drehrichtung des Motors fiir die entsprechenden Bewegungsrichtungen.
E Impulsfolge PP-/PP LA L S
-§ Vorzeichen NP-/NP tief [ hoch
¢ Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.
% Differenzpulse A/B PP-/PP v flf Ll f
2 NP-/NP O LA e
Die Differnzimpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90° Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.
-'§, Pulsfolge vorwirts PP-/PP N
S| Pulsfolge riickwérts NP-/NP N A
T% Impulsfolge PP./PP I I L L L
§ Vorzeichen NP+/NP hoch tief
£ PP-/PP __fifd Fyfy
§ Differenzpulse A/B D m w

Steuerungssystem 1 6



SCONZ Steuerung / SU'S

E/A-Signalta belle *9 Typen von Signalbelegungen stehen zur Auswahl (Positionier/Pulstreiber-Modi).

Parameterauswahl (PEA-Belegung der E/A-Muster)
0 1 2 3 & 5 6 (Hinweis 1) 7 inweis 1) 0/1
Pin- Kat?' Positionier- | Teaching- 256-Punkt- | 384-Punkt- |7-Pkt-Pneum.-| 3-Pkt.-Pneum.-|32-Pkt.-Druckkr.-| 5-Pkt.-Druckkr.-| Pulstreiber-
Nr. | gorie Modus Modus Modus Modus Modus Modus Modus Modus Modus
Positionsanzahl 64 64 256 384 7 3 32 5 —
1A 24V P24 P24
2A 24V P24 P24
3A NC NC
4A — NC NC
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO PC1 STO SON
6A INT PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+) PC2 ST1 RES
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2(-) PC4 ST2 HOME
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 — PC8 ST3 TL
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 — PC16 ST4 CSTP
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 — — = DCLR
11A IN6 — MODE PC64 PC64 ST6 — — - BKRL
12A IN7 — JISL PC128 PC128 — = — — RMOD
Eingang
13A IN8 — JOG+ — PC256 — — CLBR CLBR RSTR (Hinweis 1)
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL —
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD —
16A INT1 HOME HOME HOME HOME HOME — HOME HOME —
17A IN12 *STP *)STP *STP *STP *STP — % STP *STP —
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR — — CSTR — —
19A IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES —
20A IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON —
1B ouTo PM1 PM1 PM1 PM1 PEO LSO PM1 PEO PWR
? OuT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1(TRQS) PM2 PE1 SV
38 | ouT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 Ls2(-) PM4 PE2 INP
4B OuT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 — PM8 PE3 HEND
5B ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 — PM16 PE4 TLR
6B OuUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 — TRQS TRQS *ALM
7B ouT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 — LOAD LOAD KEMGS
8B ouT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND RMDS
? Ausgang OouT8 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE1 PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE1 PZONE/ZONE1 ALM1
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2
11B OuT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND ALM4
12B OUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND — PEND PEND ALM8
13B OuUT12 N N N N N N N N ) ALML
14B OUT13 *KEMGS *KEMGS KEMGS KEMGS KEMGS *KEMGS *KEMGS KEMGS REND (Hinweis 2
15B OouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONE1
16B OUT15 *ALML * ALML *ALML * ALML * ALML *ALML * ALML *ALML ZONE2
17B — — —
18B — — —
19B oV N N
20B oV N N

* Die Signalnamen innerhalb der Klammern beschreiben die nutzbare Funktionen vor dem Abschluss der Referenzpunktfahrt.
* Die Codes mit Sternchen-Préfix (*) stehen fiir Signale mit negativer Logik und stehen bei aktivierter Funktion auf AUS.
(Hinweis 1) Dieser Modus unterstiitzt Achsen mit einer Kraftmesszelle.

(Hinweis 2) Nur verfugbar fur E/A-Muster 1 im Pulstreiber-Modus.

1 7 Steuerungssystem



SCONZ Steuerung / SU'S

Betriebsarten der Feldnetzwerk-Spezifikation (auBBer EtherCAT-Motion-Netzwerktyp)

Wenn Uber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus 9 verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achsbetrieb gewahlt werden.

Zu beachten ist, dass die SPS-seitig erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

B Erlauterung der Betriebsarten

Betriebsart Beschreibung
Fern-E/A-Betrieb-Mod Dieser Modus im Feldnetzwerk verfiigt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse liber E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl
© | e Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach Bewegungsmuster (E/A-Muster), welche tiber die Steuerungsparameter eingestellt werden.
Positionier-Modus/ | Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition. Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit,
[ Einfach-numer. Modus | Beschleunigung etc.) werden lber die vorher in der Positionstabelle spezifizierten gewtinschten Positionsnummern gesetzt.
2 | Halb-Direktnumer. Modus | Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fiir Geschwindigkeit, Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
Voll-Direktnumerischer | Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
3 Modus Zusatzlich konnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit, Stromgrenzwert etc. liberwacht werden.
4 | Fern-E/A-Betrieb-Modus 2 | Dieser Modus verfiigt Uber die gleichen Funktionen wie obiger Fern-E/A-Betrieb-Modus. Zusétzlich sind aktuelle Position und Stromgrenzwert tiberwachbar.
Positionier-Modus/ | Dieser Modus ist mit einer Funktion zur Kraftliberwachung ausgeristet anstelle der Teaching- und der Zonen-Funktion des
> | Einfach-numer. Modus 2 | Positionier-/Einfach-nummerischen Modus oben.
¢ | Halb-Direktnumerischer Dieser Modus erlaubt das Auslesen der Kraftmesszellen-Daten anstelle des Stromgrenzwerts, eine Funktion des obigen
Modus 2 Halb-Direkt-nummerischen Modus. Zusatzlich wird die Kraftliberwachung als Funktion unterstitzt.
7 | Fern-E/A-Betrieb-Modus 3 | Dieser Modus verfiigt Giber die gleichen Funktionen wie obiger Fern-E/A-Betrieb-Modus. Zusétzlich sind aktuelle Position und Kraftmesszellen-Daten tiberwachbar.
8 | Halb-Direktnumer. Modus 3 | Dieser Modus unterstiitzt die Vibrationsschutzfunktion anstelle der Funktion fiir den Vorwérts/Riickwarts-Tippbetrieb im Halb-Direkt-nummerischen Modus oben.

M Erforderliche DatengréBe fiir jedes Netzwerk

Betriebsart DeviceNet CC-Link CCeLink — IMECHATROLINK-II|  EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET IO
IE Field (Hinwes 1) (Hinweis 2)
0 Fern-E/A-Betrieb-Modus 2 Bytes 1 Station 4 Worter 16,32, 48 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
Bytes-Modus
Positionier-Modus/ ) . 16,32, 48
1 Ei e el 8 Bytes 1 Station 4 Worter Bytes-Modus 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
Halb-Direktnumerischer . N 32,48
2 Modus 16 Bytes 2 Stationen 8 Worter Bytes-Modus 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
Voll-Direktnumerischer . .. 48
3 Modus 32 Bytes 4 Stationen 16 Worter Bytes-Modus 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
4 | Femn-E/ABetrieb-Modus2| 12 Bytes 1 Station 4 Worter 16,32, 48 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Bytes-Modus
Positionier-Modus/ . . 16,32, 48
5 | B, Meelus 2 8 Bytes 1 Station 4 Worter Bytes-Modus 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
Halb-Direktnumerischer . . 32,48
6 Modus 2 16 Bytes 2 Stationen 8 Worter Bytes-Modus 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
7 Fern-E/A-Betrieb-Modus 3 12 Bytes 1 Station 4 Worter Uee2.0 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Bytes-Modus
Halb-Direktnumerischer . . 32,48
8 Modus 3 16 Bytes 2 Stationen 8 Worter Bytes-Modus 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
(Hinweis 1) Die Fernbetrieb-Registerbereiche sind in der obigen Tabelle dargestellt. Bei allen Modi werden 32 Fern-E/A-Bereiche gemeinsam genutzt.
(Hinweis 2) Gibt den unterstlitzten Bytes-Modus an.
M Funktionstabelle je Betriebsart
Fern-E/A- | Positionier-Modus/ | Halb-Direkt- | Voll-Direkt- Fern-E/A- | Positionier-Modus/ | Halb-Direkt- Fern-E/A- | Halb-Direkt-
Betrieb- | Einfach-numerischer, numerischer | numerischer Betrieb- | Einfach-numerischer| numerischer Betrieb- numerischer
Modus Modus Modus Modus Modus 2 Modus 2 Modus 2 Modus 3 Modus 3
Anzahl der Positionierpunkte | 384 Punkte | 384 Punkte | unbegrenzt | unbegrenzt | 384 Punkte | 384 Punkte | unbegrenzt | 384 Punkte | unbegrenzt
Betrieb iiber direkte Positionsdaten = O (@] (@] = O O = O
Direkte Geschwindigk-/Beschleunig-Vorgabe - - O O - - O - O
Druckbewegungs-Betrieb O O O (@] (@] (@] O O O
Auslesen der aktuellen Position - O O (@] (@] O O O O
Auslesen der aktuellen Geschwindigkeit = = O O = = O = O
Betrieb tiber Positionsnummern O O - - O O - (@] -
Auslesen der Endpositionsnummer O O = = O @] - (@) -
Kraftiberwachung /\ (Hinweis 1) - - O /\ (Hinweis 1) O O /\ (Hinweis 1) -
Vibrationstiberwachung O (@] = (@] (@] O = O O
Schalter fiir Servoverstérker @] @] (@) (@) (@] O - O O
*Bei ,O" wird die Funktion unterstitzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstiitzt.

(Hinweis 1) Nur verfigbar bei E/A-Muster 6 oder 7 (Druckkraft-Modus).
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SCONZ Steuerung / SU'S

Betriebsarten *Nur fiir Press-Programm

Die Einstellung erfolgt tiber ein spezielles Press-Programm.

Zur Auswahl stehen 8 Verfahren fiir die Schubbewegung.

Positions-Stopp

Geschwindigkeits-Regelung

Verfahrweg-Stopp

Stopp nach Abschluss einer Schubbewegung

Last-Stopp

und Beibehaltung der erreichten Position.

Inkremental-Last-Stopp

Positions-Stopp / Positions-Stopp 2

Schubkraft-Regelung

Verfahrweg-Stopp

Stopp nach Abschluss einer Schubbewegung

Last-Stopp

und Beibehaltung der Schubkraft.

Inkremental-Last-Stopp

E/A-Spezifikationen

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingange

M Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausginge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | 24 VDC £10% Lastspannung 24 VDC
Eingangsstrom 4 mA/Schaltung Max. Laststrom 50 mA/Kontakt
EIN/AUS- EIN-Spannung: min. 18 VDC Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Spannung AUS-Spannung: max. 6 VDC Trennung Optokoppler
Trennung Optokoppler
NPN-Spezifikation PNP-Spezifikation NPN-Spezifikation PNP-Spezifikation
SelEone o cadiErhel . Steuerung Steuerung

Externe
Span-

N
Bunyjeyds |

£10%  t---

Eingangsklemme
i

. nungs-

B

o

S

g Last Externe
=0 | FlT T 9 -1 Span-
= P

3

@

i P 0 i Extene
i o 0 i span-

HETT loeqmwe |, nungs-
7= R = Ausgangsklemme versor
gung ' i La H gung
"""""" 24VDC 0 Ny i

£10% | | m--------—--———-o—oo

24VDC
£10%

E/A-Signaltabelle * Nur fiir Press-Programm

Pin-Nr. Kategorie Signal Kiirzel Signalbezeichnung
1A 24V P24 +24 V-Spannung fiir E/A
2A 24V P24 +24 V-Spannung fiir E/A
3A — NC —
4A — NC —
5A EINO PC1 Befehl Programm Nr. 1
6A EIN1 PC2 Befehl Programm Nr. 2
7A EIN2 PC4 Befehl Programm Nr. 4
8A EIN3 PC8 Befehl Programm Nr. 8
9A EIN 4 PC16 Befehl Programm Nr. 16
10A EIN5 PC32 Befehl Programm Nr. 32
1A EIN6 PSTR Programmstart
12A Eingang EIN7 PHOM Programm Riickkehr zur Home-Position
13A EIN8 ENMV Zulassen des Achsverfahrbetriebs
14A EIN9 FPST Programm Zwangsstopp
15A EIN 10 CLBR Befehl Kraftmesszellen-Kalibrierung
16A EIN 11 BKRL Zwangslosen der Bremse
17A EIN 12 RMOD Umschalten der Betriebsart
18A EIN 13 HOME Referenzfahrt
19A EIN 14 RES Alarm-Reset
20A EIN 15 SON Befehl Servo EIN
1B AUS 0 PCMP Programm normal abgeschlossen
2B AUS 1 PRUN Programm in Ausfithrung
3B AUS 2 PORG Programm Home-Position
4B AUS 3 APRC Anfahrbewegung in Ausfiihrung
5B AUS 4 SERC Probebewegung in Ausfiihrung
6B AUS 5 PRSS Schubbewegung in Ausfiihrung
7B AUS 6 PSTP Stopp der Schubbewegung
8B Ausgang AUS 7 MPHM Bewegung zur Home-Position des Programms
9B AUS 8 JDOK Gesamtbeurteilung OK
10B AUS 9 JDNG Gesamtbeurteilung Nicht-OK
11B AUS 10 CEND Kraftmesszellen-Kalibrierung abgeschlossen
12B AUS 11 RMDS Betriebsart-Status
13B AUS 12 HEND Referenzfahrt beendet
14B AUS 13 SV Servo EIN-Statusfunktion
15B AUS 14 *ALM Alarmsignal (negative Logik)
16B AUS 15 *ALML Alarmsignal fiir geringfiigigen Fehler (negative Logik)
17B — — —
18B — — —
19B ov N 0 V-Spannung fiir E/A
20B oV N 0 V-Spannung fiir E/A
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SCONZ Steuerung / SU'S

Betriebsarten der Feldnetzwerk-Spezifikation *Nur fiir Press-Programm

Wenn Uber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus 3 verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achsbetrieb gewahlt werden.
Zu beachten ist, dass die SPS-seitig erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

M Erliuterung der Betriebsarten

Betriebsart Beschreibung

Dieser Modus im Feldnetzwerk verfiigt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse liber E/A-Ansteuerung der Bits.
0 Fern-E/A-Betrieb-Modus | Die Anzahl der Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach Bewegungsmuster (E/A-Muster), welche tber die Steuerungs-
parameter eingestellt werden.

Vollfunktion-Direkt- | Zusétzlich zu den Servopress-Funktionen wie Starten des Press-Programms und Auslesen der Beurteilungsergebnisse erlaubt
numerischer Modus | dieser Modus die direkte Werte-Eingabe fiir alle Funktionen einschlieBlich Bewegungen und Auslesen der aktuellen Lastdaten.

5 Press-Direkt- Dies ist eine Betriebsart, bei der die ,Press-Stufe” direkt durch einen numerischen Wert in einem Press-Programm angegeben wird.
numerischer Modus | Sowohl die Vorgdnge Pressen als auch Positionieren kdnnen als Direktwerte eingegeben werden.

B Erforderliche DatengréRe fiir jedes Netzwerk

Betriebsart DeviceNet CC-Link CC-Link IE Field ¢inweis | MECHATROLINK-lll tneszy ~ EtherCAT EtherNet/IP | PROFINET IO
0 Fern-E/A-Betrieb-Modus 2 Bytes 1 Station 4 Worter 16,32, 48 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
4 Bytes-Modus Y Y 4
Vollfunktion-Direkt- . . 48
1 smmnr o oy 32 Bytes 4 Stationen 16 Worter Bytes-Modus 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
Press-Direkt- ) . 48
2 AUTETsE N MeRs 32 Bytes 4 Stationen 16 Worter Bytes-Modus 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes

(Hinweis 1) Die Fernbetrieb-Registerbereiche sind in der obigen Tabelle dargestellt. Bei allen Modi werden 32 Fern-E/A-Bereiche gemeinsam genutzt.
(Hinweis 2) Gibt den unterstiitzten Bytes-Modus an.

M Funktionstabelle je Betriebsart

Fern-E/A-Betrieb- Vollfunktion-Direktnumerischer Press-Direktnumerischer
Modus Modus Modus

Betrieb uber direkte Positionsdaten - (@) (@)
Direkte Geschwindigkeits-/ _ o o
Beschleunigungs-Vorgabe

Direkte Schublast-Vorgabe - - @)
Auslesen der aktuellen Position - (@) (@)
Auslesen der aktuellen Geschwindigkeit - @) @)
Betrieb Giber Programm-Nummern (@) (@) =
Auslesen des Ergebnisbewertung @) @) ©)
Auslesen des aktuellen Last = (@) O
Anzeige des Uberlastungsgrads - @) @)
Schalter fiir Servoverstarker O ¢ O ¢ O

*Bei ,O” wird die Funktion unterstiitzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstiitzt.

(*1) In einem Press-Programm kann ein Servoverstarker registriert werden.
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<SCON2 Steuerung>
) 155.7
‘ 143 ]
| = 2 g
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. = e 5 =0 _
2 | = I s z
| m—] =
0 = b 2
= I 2
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— 5
g 7] : wilF
) o 6) 30 6)
Wenn die Absolutdaten-Pufferbatterie installiert ist
(Absolut-Enkoder-Spezifikation) Bei Hutschienenmontage Bei Wandmontage

Teilebezeichnung

<SCON2 Steuerung>
LED-Anzeigen USB-Anschluss
Diese LEDs informieren tiber den Steuerungszustand. Zum Anschluss eines PC-Software-Kabels.
LED-Name| Farbe Beschreibung . . ) .
PWR | Grin | Leuchtet b betrebsbereier E/A-Anschluss fiir Sicherheitsfunktion
Sv Grin | Leuchtet bei ,Servo EIN” Zur Einhaltung der Funktion SS-1 ist dieser Anschluss ist mit einem

externen Sicherheits-Anforderungssignal (SRI) und einem externen

ALM | Orange | Leuchtet solange ein Alarm Erkennungssignal (EDM) ausgestattet. Bzgl. E/A-Signale siehe S. 22.

vorliegt
WRG Orange | Leuchtet bei Warnung q .
STOP Rot | Leuchtet im Halte-Status Multifunktions-Anschluss
SAFE Rot | Leuchtet bei Sicherheitsfunktioner Anschluss fiir Eingabe der Pulstreiber-Signale und zur Ausgabe der

Riickkopplungspulse und analogen Lastdaten der Kraftmesszelle.
Bzgl. der Signale siehe S. 22.

Jog-Schalter

Tipp-Schalter fiir Vorwéirts/Riickwarts-Betrieb. Enkoder-Anschluss

B i =
B

B %5 o
B\/m
E\/m
B

E\;%

Einstellung N Anschluss fiir das Enkoder-Kabel.
des Schalters 9 .
Bewegung in Richtung ,+" BremslGseschalter
el (Ver:{ahrweg n Qegenrlchtung Schalter zum zwangsweisen Losen der Achsbremse.
zur flome- »05“_'0”) = Achtung: Im Normalbetrieb muss dieser in NOM-Stellung gesetzt
Bewegung in Richtung ,~ sein. Wenn er in RLS-Stellung gesetzt wird, kann die Bremse selbst im
JoG— (Verfahrweg in Richtung zur Zustand ,Servo AUS” nicht betitigt werden. Bei Vertikal-Betrieb kann
Home-Position) das Werkstiick herunterfallen und Schaden an Menschen oder Werk-

stlicken verursachen.

Anschluss fiir Pufferbatterie

Pufferbatterie-Anschluss fiir Speicherung der Absolutwerte,
Name Beschreibung wenn die Achse mit Absolut-Enkoder ausgeriistet ist.

Manuell/Automatik-Umschalter

Umschalten zwischen den Modi AUTO und MANU.

AUTO | PEA-Eingabe-Befehle werden verarbeitet
MANU | PEA-Eingabe-Befehle werden nicht verarbeitet

Batterie-Halter fiir Pufferbatterie

Batteriehalter, in den die Pufferbatterie des Absolutwertspeichers
eingesetzt wird.

Serieller Anschluss (SEA) ) )
Anschluss fur das Handprogrammiergerat oder AnSCthSS fur BremSWIderStand

PC-Verbindungskabel. Anschluss fiir ein externes Widerstandsmodul, das den Verluststrom

aufnimmt, der beim Verzégern der Achse bis zum Stopp entsteht.
E/A-Systemanschluss

) Lifter-Einheit
Anschluss fiur Not-Aus-Schalter, Freigabe-Schalter etc.
Diese Liifter-Einheit setzt Warme frei innerhalb der Steuerung.

I [ Anschluss fiir Stromversorgung Abdeckung fiir Sicherheitseinheit-Anschluss
Anschluss fur die Stromversorgung fir Steuerung und Deckt den Steckverbinder fiir die Montage der Funktionssicherheit-
Antrieb der Motoren. Einheit ab. Bei der Montage der Funktionssicherheit-Einheit

ist fiir deren Anschluss die Abdeckung zu entfernen.

Anschluss Motorkabel

Anschluss fir das Achsmotor-Kabel.

B Erdungsanschluss

Schraube fiir Schutzleiter. Diese Schraube muss immer mit
dem Erdleiter verbunden sein.

=

Bl PEA-Anschluss oder Feldnetzwerk-Anschluss

Anschluss fiir parallele Kommunikation nach ausgewahltem
E/A-Typ oder Feldnetzwerk-Typ.
Fir Einzelheiten zu Kabeln und Steckerbelegungen siehe S. 22.

Teile-Einzelheiten
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Teile-Einzelheiten

‘ Kabel und Stecker fiir die Netzwerk-Verbindung ‘

| PEA (NPN/PNP) Spezifikation
Mitgeliefert: PEA-Kabel (Modell: CB-PAC-PIOCIO)

* Ein Kabel mit spezifizierter Lange, wenn eine Netzwerk-Option ,NP”
oder ,PN” erworben wird.
Zu Einzelheiten des Kabels siehe S. 29.

| DeviceNet Netzwerk-Spezifikation
|| Netzwerk-Verbindungskabel

Pin-Nr. | Signal (Farbe) Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt
Spannungsversor-
1 V- (Schwarz) gung Minus (<)
Kommunikationsdaten-
2 CANL (Blaw) Signal Tief (Low-side) | Entsprechendes

3 - Erdung (Abschirmung) | DeviceNet-Kabel

Kommunikationsdaten-
Signal Hoch (High-side)
Spannungsversorg. Plus (+)

4 CAN H (Weiss)

5 V+ (Rot)

Mitgeliefert: Netzwerk-Steckverbindung
(Modell: MSTB2.5/5-STF-5.08 AUM)

| CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifikation
I Netzwerk-Verbindungskabel

Pin-Nr. |Signalname| Beschreibung | Kompatibler Kabelquerschnitt / Steckermodell

1 TPO Daten 0+
+ aten Als Ethernet-Kabel ist ein gerades

2 TPO — Daten 0- STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)
5 TP1 + Daten 1+ | der Kategorie 5e oder héher zu
4 TP2 + Daten 2+ verwenden.
5 TP2— Daten 2- Als Modular-Stecker 8P8C (RJ-45)
6 TP1— Daten 1- mit Ethernet-Abschirmung
7 TP3 + Daten 3+ ANSI/TIA/FIA-S68-B der Kategorie
3 TP3 — Daten 3- 5e oder hoher.

| EtherCAT Netzwerk-Spezifikation
I Netzwerk-Verbindungskabel

| RCON/RSEL-Anschluss-Spezifikation
Mitgeliefert: SCON-Anschlusskabel (Modell: CB-RE-CTL002)

* Dieses Kabel ist im Lieferumfang enthalten, wenn eine Netzwerk-
Option ,RC" erworben wird.
Zu Einzelheiten des Kabels siehe S. 29.

| CC-Link Netzwerk-Spezifikation

I Netzwerk-Verbindungskabel
Pin-Nr.| Signal (Farbe)
1(6) DA (Blau)
2(7) DB (Weiss)
3(8) DG (Gelb)

Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt

Kommunikations-Signalleitung A

Kommunikations-Signalleitung B

Digitale Masse
Verbindet die Leiter-Abschirmungen

Entsprechendes

4(9) SLD (5-Pin-FG und Versorgungsstecker :
1-Pin-FG intern verbunden) CC-Link-Kabel
Gehdusemasse
5 G (4-Pin-SLD und Spannungs-

versorgungsstecker 1-Pin-FG
intern verbunden)

Mitgeliefert: Netzwerk-Steckverbindung
(Modell: MSTB2.5/5-STF-5.08 mit AU Abschlusswiderstand 110 Q /130 Q)

| MECHATROLINK-IIl Netzwerk-Spezifikation
I Netzwerk-Verbindungskabel

Pin-Nr. | Signal Beschreibung | Kompatibler Kabelquerschnitt / Steckermodell
1 TXD+ | Sendungsdaten +
2 TXD- | Sendungsdaten -
3 RXD+ | Empfangsdaten + | Ein entsprechendes
4 - Nicht belegt MECHATROLINK-III-Kabel
5 - Nicht belegt mit Mini-l/O-Industriestecker
6 RXD- | Empfangsdaten - | istzu verwenden.
7 - Nicht belegt
8 - Nicht belegt

| EtherNet/IP / PROFINET I0 Netzwerk-Spezifikation
I Netzwerk-Verbindungskabel

Pin-Nr.[ Signal | Beschreibung | Kompatibler Kabelquerschnitt / Steckermodell
1 ™+ Szn(tiun?—s—
aten Als Ethernet-Kabel ist ein gerades
5 ™— Sendungs- STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)
daten - der Kategorie 5e oder hoher zu
3 RD + | Empfangsdaten + | verwenden.
4 = Nicht belegt | Als Modular-Stecker 8P8C (RJ-45)
5 _ Nicht belegt | Mit Ethernet-Abschirmung
6 RD — | Empfangsdaten- ANSI/TIA/FIA—568»B der Kategorie
- 5e oder hoher.
7 - Nicht belegt
8 — Nicht belegt

‘ E/A-Anschluss fiir Sicherheitsfunktion ‘

Il Anschluss Leiterplattenseite: 2294417-1 (Tyco Electronics)
Il Gegenstiick-Steckverbinder: 2013595-1 (Tyco Electronics)

Pin-Nr. | Signal | Bezeichnung Beschreibung
1 NC — Ist nicht zu verdrahten
2 NC = Ist nicht zu verdrahten
3 | /SRU= | icherheits- | Eingabe Sicherheits-Anforderungssignale.
anforderung EIN (leitend): Freigabe der Ausfiihrungs-
4 /SRIT+ . . Anforderung fiir die Sicherheitsfunktion
Eingangssignal 1 : ; -
gangssignal T AUs (offen): Anforderung zur Sicherheitsfunktion
5 /SRI2— Sicherheits- Eing(?lqe Sié;mrhgitst-)Andforderqu%ssignale.
anforderung EIN (leitend): Freigabe der Ausfiihrungs-
6 /SRI2+ ) . Anforderung fiir die Sicherheitsfunktion
Eingangssignal 2 AUS (offen): Anforderung zur Sicherheitsfunktion
7 EDM— Egéirrrxasﬁﬁe' Dieses Ausgangssignal soll anzeigen, dass die
8 EDM+ Ausgangssign%l Sicherheitsfunktion problemlos funktioniert.

Pin-Nr. | Signal Beschreibung | Kompatibler Kabelquerschnitt/ Steckermodell
! TD + | Sendungsdaten + Als Ethernet-Kabel ist ein gerades
2 10— Sendungsdaten - STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)
B RD + | Empfangsdaten + | der Kategorie 5e oder héher zu
4 = Nicht belegt verwenden.
5 - Nicht belegt Als Modular-Stecker 8P8C (RJ-45)
6 RD — | Empfangsdaten - | mit Ethernet-Abschirmung
7 _ Nicht belegt ANSI/TIA/EIA-568-B der Kategorie
3 — Nicht belegt 5e oder héher.

‘ Multifunktions-Anschluss

Il Anschluss Leiterplattenseite: HDR-EC14LFDTN-SLD+ (Honda Tsushin)
Il Gegenstiick-Steckverbinder: HDR-E14MSG1+ (Honda Tsushin)

Pin-Nr. | Signal Beschreibung
1 IOUT | Ausgabe von durch die Kraftmesszelle erkannten
2 GND Lastdaten als Analogdaten (Stromwerte).
3 PP Befehl Eingabe Pulstreiber-Signal (PP)
4 /PP Befehl Eingabe Pulstreiber-Signal (/PP)
5 NP Befehl Eingabe Pulstreiber-Signal (NP)
6 /NP Befehl Eingabe Pulstreiber-Signal (/NP)
7 AFB Riickkopplungspuls (+A)
8 /AFB | Riickkopplungspuls (-A)
9 BFB Riickkopplungspuls (+B)
10 /BFB Riickkopplungspuls (-B)
1 ZFB Riickkopplungspuls (+2)
12 /ZFB Riickkopplungspuls (-Z)
13 GND oV
14 GND [0V

Teile-Einzelheiten 2 2
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AuBenmafle

<Funktionssicherheit-Einheit>

SU-S

Teilebezeichnung

<Funktionssicherheit-Einheit>

SCON2 + SU-S

LED-Anzeigen

s

o 5 B Diese LEDs informieren liber den Betriebsszustand der Funktionssicherheit-Einheit.
A T — LED-Name| Farbe Licht-AN-Zustand Licht-AUS-Zustand Blink-Zustand
i H PWR Grun | Initialisierung abgeschlossen | Keine Stromversorgung -
A o :;j ALM Rot Fehlerhafte Paramete.r Keine Stromversorgung .
== Festgestellte Anomalie Laufender Normalbetrieb
B STO Grin | Laufende STO-Anforderung | Keine STO-Anforderung -
E § SS1 Griin | Laufende SS1-t-Anforderung | Keine SS1-t-Anforderung =
3 ‘ I % SS2 Grun | Laufende SS2-t-Anforderung | Keine SS2-t-Anforderung -
o . Laufende Anforderung Keine Anforderung SS1-t- oder SS2-t-
[ E‘ S G Sicherheitsmodus 1 Sicherheitsmodus 1 Anforderung
o s o1 B Laufende Anforderung Keine Anforderung SS1-t- oder SS2-t-
i % Sz Gran Sicherheitsmodus 2 Sicherheitsmodus 2 Anforderung
Z % M3 Griin Laufende Anforderung Keine Anford. Sicherheitsmod. 3 | SS1-t- oder SS2-t-
T e Sicherheitsmodus 3 Festgestellte Anomalie Anforderung
DS
=1 E j
j . E E/A-Sicherheitsanschliisse A/B
T 9 Steckverbinder zum Senden und Empfangen von E/A-Signalen der Funktionssicherheit-Einheit.
Nr. Signalname Funktion Nr. Signalname Funktion
1 STO_IN_A/B STO-Eingang 2 STO_OUT_A/B STO-Ausgang
3 NC (ungenutzt) 4 SBC_OUT_A/B SBC-Ausgang
5 SST1_IN_A/B SS1-t-Eingang 6 SS1_OUT_A/B SS1-t-Ausgang
7 SS2_IN_A/B SS2-t-Eingang 8 SS2_OUT_A/B SS2-t-Ausgang
9 NC (ungenutzt) 10 SOS_OUT_A/B SOS-Ausgang
1 SM1_IN_A/B Eing. Sicherheitsmod. 1| 12 SM1_OUT_A/B Ausg. Sicherheitsmod. 1
13 SM2_IN_A/B Eing. Sicherheitsmod. 2| 14 SM2_OUT_A/B |Ausg. Sicherheitsmod. 2
15 SM3_IN_A/B Eing. Sicherheitsmod. 3| 16 SM3_OUT_A/B Ausg. Sicherheitsmod. 3
17 IN_COM_A/B Gemeinsamer Eingang | 18 OUT_COM_A/B Gemeinsamer Ausgang
19 FG Erdung 20 FG Erdung

SCON2-Anschluss

Anschluss fiir SCON2-Steuerung.

Teile-Einzelheiten
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E/A-Sicherheitssignal-Einzelheiten

M Sicherheits-Eingangssignale

Funktionsname

Signalname (Pin-Nr.)

Beschreibung

Eingangssignal, das die STO-Funktion aktiviert.

STO-Eingang ﬁg—:m—g ((BAAWW)) -EIN (leitend) : Stoppt die Anforderung fur die STO-Funktions-Ausfihrung
- - AUS (offen) : Anforderung flr die STO-Funktions-Ausfihrung
SST_IN_A (AS5) Eingangssignal, das die SS1-t-Funktion aktiviert.
SS1-t-Eingang <1 IN B ® ‘5) -EIN (leitend) : Stoppt die Anforderung fir die SS1-t-Funktions-Ausfiihrung
- = - AUS (offen) : Anforderung fir die SS1-t-Funktions-Ausfiihrung
552 IN_A (A7) Eingangssignal, das die SS2-t-Funktion aktiviert.
SS2-t-Eingang 552 IN B (Bj) - EIN (leitend) : Stoppt die Anforderung fir die SS2-t-Funktions-Ausfiihrung

- AUS (offen) : Anforderung fir die SS2-t-Funktions-Ausfiihrung

Eingang
Sicherheitsmodus 1

Eingangssignal, das die Sicherheitsmodus 1-Funktion aktiviert. Sicherheitsfunktions-Einstellung via Parameter.
-EIN (leitend) : Stoppt die Anforderung fir die Sicherheitsfunktions-Ausfiihrung
- AUS (offen) : Anforderung fur die Sicherheitsfunktions-Ausfiihrung

Eingang
Sicherheitsmodus 2

SM2_IN_A (A13)
SM2_IN_B (B.13)

Eingangssignal, das die Sicherheitsmodus 2-Funktion aktiviert. Sicherheitsfunktions-Einstellung via Parameter.
- EIN (leitend) : Stoppt die Anforderung fur die Sicherheitsfunktions-Ausfiihrung
- AUS (offen) : Anforderung fir die Sicherheitsfunktions-Ausfiihrung

Eingang
Sicherheitsmodus 3

SM3_IN_A (A.15)
SM3_IN_B (B.15)

Eingangssignal, das die Sicherheitsmodus 3-Funktion aktiviert. Sicherheitsfunktions-Einstellung via Parameter.
-EIN (leitend) : Stoppt die Anforderung fir die Sicherheitsfunktions-Ausfiihrung
- AUS (offen) : Anforderung fir die Sicherheitsfunktions-Ausfiihrung

M Sicherheits-Ausgangssignale

Funktionsname

Signalname (Pin-Nr.)

Beschreibung

STO-Ausgang

STO_OUT_A (A.2)
STO_OUT_B (B.2)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die STO-Funktion aktiviert ist.
- EIN (leitend) : STO-Funktion ist deaktiviert
- AUS (offen) : STO-Funktion ist aktiviert

SBC-Ausgang

SBC_OUT_A (A.4)
SBC_OUT_B (B4)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die SBC-Funktion aktiviert ist.
- EIN (leitend) : SBC-Funktion ist deaktiviert
- AUS (offen) : SBC-Funktion ist aktiviert

SS1-t-Ausgang

SS1_OUT_A (A.6)
SS1_OUT_B (B.6)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die SS1-t-Funktion aktiviert ist.
-EIN (leitend) : SS1-t-Funktion ist deaktiviert
- AUS (offen) :SS1-t-Funktion ist aktiviert

SS2-t-Ausgang

SS2_OUT_A (A.8)
SS2_OUT_B (B.8)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die SS2-t-Funktion aktiviert ist.
- EIN (leitend) : SS2-t-Funktion ist deaktiviert
- AUS (offen) :SS2-t-Funktion ist aktiviert

SOS-Ausgang

SOS_OUT_A (A.10)
SOS_OUT_B (B.10)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die SOS-Funktion aktiviert ist.
- EIN (leitend) : SOS-Funktion ist deaktiviert
- AUS (offen) : SOS-Funktion ist aktiviert

Ausgang
Sicherheitsmodus 1

SM1_OUT_A (A.12)
SM1_OUT_B (B.12)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die Sicherheitsmodus 1-Funktion aktiviert ist. Die Sicherheitsfunktionen
werden via Parameter eingestellt.

- EIN (leitend) : Sicherheitsfunktion ist deaktiviert

- AUS (offen) : Sicherheitsfunktion ist aktiviert

Ausgang
Sicherheitsmodus 2

SM2_OUT_A (A.14)
SM2_OUT_B (B.14)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die Sicherheitsmodus 2-Funktion aktiviert ist. Die Sicherheitsfunktionen
werden via Parameter eingestellt.

-EIN (leitend) : Sicherheitsfunktion ist deaktiviert

- AUS (offen) : Sicherheitsfunktion ist aktiviert

Ausgang
Sicherheitsmodus 3

SM3_OUT_A (A.16)
SM3_OUT_B (B.16)

Ausgangssignal, das anzeigt, ob die Sicherheitsmodus 3-Funktion aktiviert ist. Die Sicherheitsfunktionen
werden via Parameter eingestellt.

- EIN (leitend) : Sicherheitsfunktion ist deaktiviert

- AUS (offen) : Sicherheitsfunktion ist aktiviert

Teile-Einzelheiten 2 I
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Optionen
Handprogrammiergerit B ot o e

1 Beschreibung  Handprogrammiergerit mit Funktionen wie Positionseingabe, Testbetrieb und Uberwachung.

1 Modell (Standard-Spezifikation) TB-02-C I Spezifikation

(Totmannschalter-Spezifikation) TB-02D-C-SWR Nennspannung 24 VDC
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)
Umgebungstemperatur | 0 ~ 40 °C

I Konfiguration

[ Bzgl. Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI.]

Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
* Zur Erfillung der Sicherheitskatagorie Schutzart P20
werden ein TP-Adapter und ein 2 -
s 02 Blindstecker gesondert benétigt. Gewicht 470 9 (nur Gehéuse TB-02)
I_mD 02" N Fiir Einzelheiten siehe S. 10.
CB-TB1-C002
PC-Software (nur Windows)
I Beschreibung  Softwareprogramm u.a. zur Eingabe von Positionsdaten, Steuerung von ‘ Windows-Unterstiitzung 7/ 10/ 11 ‘
Testabldufen und Datenlberwachung. Aufgrund erforderlicher Anpassungs-
funktionen kann die Erst-Inbetriebnahmezeit verkirzt werden
1 Modell IA-OS (nur Software; fiir alle Kunden mit vorhandenem Verbindungskabel)
1 Konfiguration
[ Bzgl. Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI.]
ej"" - . (Zugehdoriges beim Kunden vorhandene Verbindungskabel)
E * Auch ein handelstbliches USB-Kabel kann verwendet werden.
PC-Software (DVD)
1 Modell I1A-OS-C (einschlieRlich USB-Kabel, USB-Konverter und Kommunikationskabel)

1 Konfiguration

[ Bzgl. Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI.]

USB-Konverter

1 - RCB-CV-USB
‘,‘ 3m 5m
= S A g S 0
PC-Software (DVD) USB-Kabel Kommunikationskabel
CB-SEL-USB030 CB-RCA-510050

Einstellwerkzeug fiir Funktionssicherheit-Einheit

I Beschreibung  Spezielles Einstellwerkzeug fir die Funktionssicherheit-Einheit.
Erforderlich bei der Einstellung von Sicherheitsparametern.

1 Modell SU'T Safety Unit

* Die Software ist bei der PC-Software IA-OS(-C) enthalten. Configuration Tool
Fur die Einstellwerkzeug-Unterstlitzung ist die IA-OS-Version zu prifen.

. (CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar 20
Bremswiderstandsmodul www.iai-automation.com >

I Beschreibung Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors erzeugten
Riickstrom in Warme um. Nach Priifung der Gesamtleistung aller einzusetzenden | [Hinweise zu Bestellung und Anschluss]
Achsen sind die bendtigten Bremswiderstandsmodule nach unterer Tabelle beizustellen, | ¢ Fiir den direkten SCON2-Anschluss ist RESU(D)-2 zu bestellen.
+ Ab dem zweiten Modul, wenn die Bremswiderstandsmodule

1 Modell RESU-1/2 (Standard-Spezifikation) untereinander zu verbinden sind, ist RESU(D)-1 zu bestellen.
RESU D_‘| /2 (Hutschienenmontage-Spezikation) « Bis zu 4 Bremswiderstandsmodule sind anschliessbar.
1 Spezifikation
. . Verbindung von Bremswiderstands- I AuBenmalle
Anbindung Direkt-Anschluss an SCON2 e e o v
Modell RESU-2 RESUD-2 RESU-1 RESUD-1 <RESU-1/2> 15,
Gewicht ca.0.4 kg -
Eingebauter E
Regenerativwiderstand 2350 80w hsEr =
Befestigungs- Hutschienen- Befestigungs- Hutschienen- g
pnEEEmees gewinde montage gewinde montage L
Enthaltenes Kabel CB-SC-REUO10 CB-ST-REU010 ;0117:
Benétigte Anzahl an Horizontal Vertikal 3
Widerstandsmodulen RCS2-RA13R RCS2-RA13R <RESUD-1/2> g5
0 (kein Bedarf) bis zu 200 W Steigung 1.25 bis zu 200W B j?
. Steigung 1.25 B H
~ il 300 W ~400W 2 i g
1 300 W ~ 400 W Steigung 2.5 S A 59 - :
2 600 W ~ 750 W - 600 W ~ 750 W - %
* Die erforderliche Anzahl an Bremswiderstandsmodulen kann je nach den Einsatzbedingungen gr6Ber als der in der Tabelle oben I E
angegebene Wert sein, z.B. bei einer Einschaltdauer von 50 % oder héher, etc. i% -
Wenn der Bremswiderstand nicht ausreichend ist, wird ein Alarm aktiviert. z

bestétigt werden. Die ,Kalkulations-Software" ist bei der PC-Software IA-OS enthalten.

2 5 Optionen

‘ Die optimale Anzahl an Bremswiderstandsmodulen kann mittels Nutzung der ,Kalkulations-Software”
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24 V- Spannungsversorgung

1 Beschreibung
1 Modell

1 Modell

I AuBBenmalle

‘CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar 40 / 3D

www.iai-automation.com @ | CAD
Kompakte Stromversorgungsquelle 1 Spezifikation
PSA-24 (ohne Liifter) Pama—— Spezifikation
L Eingang 115 VAC | Eingang 230 VAC
PSA-24L (mlt LUfter) Eingangsspannungsbereich 100 VAC ~ 230 VAC £10%
Eingangsstromversorgung max.3.9A max. 1.9A
Versoraunasleistun Ohne Lufter: 250 VA Ohne Lufter: 280 VA
PSA-24 oy gung g Mit Liifter: 390 VA Mit Lifter: 380 VA
i i A Ohne Liifter: 17 A (Typ) Ohne Liifter: 34 A (Typ)
4 n q Friym 2
o pA] ) A ' el S Mit Liifter: 27.4 A (Typ) Mit Lifter: 54.8 A (Typ)
fi- | ) - "
fj I 8 Wirmeabgabe 33W (204 W be! Dauerbelastung) | 23 W (204 W be! Dauerbelastung)
54 W (300 W bei Dauerbelastung)| 37 W (330 W bei Dauerbelastung)
Y n= 4. Ausgangsspannungsbereich *2 24V £10%
‘ T8 N _LJP Nennausgangsstrom Ohne Lufter: 8.5 A (204 W), mit Lifter: 13.8 A (330 W)
PSA-24L S Spitzenausgangsstrom 17 A (408 W)
1l 75| Wirkungsgrad min. 86 % ‘ min. 90 %
e Illll h Parallel-Schaltung *3 max. 5 Einheiten
g HA H 4 T i (*1) Die Pulsbreite des flieBenden Einschaltstroms liegt unter 5 ms.
I = 9 (*2) Um einen Parallel-Betrieb zu erméglichen, kann die Ausgangsspannung dieser Versorgungseinheit entsprechend
i 1 der Last variieren. Deshalb ist diese Spannungsversorgungseinheit auf IAl-Steuerungen zugeschnitten.
f L LE (*3) In den folgenden Fallen ist keine Parallel-Schaltung méglich.
1 jm —/=ft—= @Paralleler Einsatz der Einheiten PSA-24 (Spezifikation ohne Lifter) und PSA-24L (Spezifikation mit Liifter).
| 1428 E_TL\L& @®Paralleler Einsatz dieser Versorgungseinheit mit einer anderen Spannungsversorgungseinheit als dieser.

Impulskonverter

1 Beschreibung Offene Kollektor-Impulse werden in Differenz-Systemimpulse

u

mgewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar, wenn die

Leitsteuerung am Ausgang offene Kollektor-Pulse abgibt.

1 Modell

1 Spezifikation

AK-04 I AuBenmale
lOpencoIIec(or D\ﬂeéen(\al
T .
A i
1A1
] I
\ 50

1 Beschreibung

1 Modell

I Spezifikation

Differenz-Systemimpulse werden in offene Kollektor-Impulse
umgewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar, wenn die
Leitsteuerung am Eingang offene Kollektor-Pulse aufnimmt.

JM-08

I AuBenmalle

20

10

Parameter

Spezifikation

Parameter

Spezifikation |

Eing-Spannung

24 VDC £10% (max. 50 mA)

Eing.-Spannung

24 VDC £10% (max. 50 mA)

Eingangs-Pulse

Open collector (collector current max. 12mA)

Eingangs-Pulse

Differenz-Eingang (max. 10 mA) (gemal RS422)

Eingangs-

Eingangs-

s max. 200 kHz S max. 500 kHz

Ausgangs-Pulse | Differenz-Ausgang (max. 10 mA) (dquivalent zu 26C31) Ausgangs-Pulse | Offener Kollektor 24 VDC (Kollektor-Strom: max. 25 mA)
Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker) Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker)

Zubehor 37104-3122-000FL (e-CON Stecker, Hersteller: 3M), 2 Einheiten Zubehér 37104-3122-000FL (e-CON Stecker, Hersteller: 3M), 2 Einheiten

(mitgeliefert)

Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26

(mitgeliefert)

Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26

E/A-Kabel fiir Sicherheitsfunktion

1 Beschreibung Dieses Kabel verbindet den E/A-Anschluss fir die Sicherheitsfunktion und die Sicherheitseinrichtung.

1 Modell

CB-SC-STO 030

3m

Offene Leiter

(Vorderansicht)

2013595-1(TE)
Querschnitt| Farbe

- — 2 M )
Schwarz| /SRI-_ | 3 ) Schwarz
Sl o for
o - of
RotfWeiss | /SRI2+ | 6 ) Rot/Weiss  Offene Leiter
Griin EDM-_[ 7
8

[ ) Griin

EDM+

Grin/Welss

9

Multi-Funktionssteckerkabel

1 Beschreibung Dieses Kabel ist fiir Pulstreiber-Steuerung und Analog-Ausgang am Multifunktions-Anschluss bestimmt.

1 Modell

CB-sC2-MFCI00O

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO0, max. 10 m

Offene Leiter

HDR-E14MSG1+

Querschitt| Farbe | Signal

D

Oengehati | IOUT__| 1 @l Orange/Rot 1
OS] GND | 2 Orange/Schwarz 1
Felgautol | PP 3 1
felgesshien]| PG 4 @) Hellgrau/Schwarz 1
Weisft NP 5 Weiss/Rot 1
WeisShwaz 1| NG 6 @) Weiss/Schwarz |
AWG28 | GbAal | AFB 7 Gelb/Rot 1
Geblwan! | /AFB 8 @) Gelb/Schwarz 1~ Offene Leiter
Pink/Rot I BFB 9 ( ) Pink/Rot 1
PiShvan ! /BFB | 10 P !
Owgehol | zrB | 11 Orange/Rot 2
GongeShen2| /zFB | 12 @) Orange/Schwarz 2
Felgauhdtl | GND_ | 13 2
gl GND | 14 @) Hellgrau/Schwarz 2
g

Optionen 2 6



SCONZ Steuerung / SU'S

ind dberu bar U0 3D
Bremsanschlusskasten R e CAD ([:A[)

1 Beschreibung Dieses Element ist erforderlich, wenn die Achse RCS2-RA13R 1 Beschreibung  Erforderlich bei Anschluss von DDA-Torquemotoren mit Bremse.

mit Bremse ausgestattet ist.
Modell - - -
IModel  RCB-110-RA13-0 I Modell  1A-110-DD-4
I Spezifikation

I Spezifikation

= T | Parameter Spezifikation
arameter peziikation Eingangsspannungsbereich 100 VAC ~ 240 VAC £10%
Abmessungen 162 x 94 X 65.5 mm Nemm
c : - 115VAC:0.25A /230 VAC:0.15 A
S 24vDC210% 1 Ergngeironeteqng
er-
115VAC:0.6 A/ 230 VAC:0.3 A
Verbindungskabel (mitgeliefert) Enkoderkabel (CB-RCS2-PLA010) T m erregung _
e s e e A 2 Wérmeabgabe 6.0 W (Nennerregung) / 10.0 W (Ubererregung)
Ubererregungszeit 125+0.2s
Verbindungskabel ey

1 AuBenmaBe (mitgeliefert Enkoderkabel (CB-X3-PA010) 1 m

M= == [ = Umgebungs- 0~40°C

of 5 o Umge- |temperatur
g:g%s Luftfeuchtigkeit 5 - 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
3R UNIEN I hutzart P20
4 Abmessungen 147 x 94 x 65.5 mm (ohne Montageteile)
o ‘ T s Gewicht ca.0.4 kg
142 I AuBBenmalle
2 2 3 ——
H-i=rR-l i =3
L+] o o [+ | = ] -
162

2-65x10

TP-Adapter fiir Positioniersteuerung Blindstecker

1 Beschreibung Erforderlich fiir den Anschluss des Handprogrammiergerats 1 Beschreibung Zur Anbringung an den TP-Adapter in einem der Sicherheits-
an die Steuerung bei Errichtung eines Systems, das der Sicher- kategorie entsprechenden System ohne Handprogrammiergerat.
heitskategorie entspricht (ISO012100-1).

I Modell  RCB-LB-TGS

I Modell DP-4S
1 AuBenmale
25 65 [©)]
3 48 85| 1|
i ‘ gall 8
il < |
RQB-LB-TGS
e
[HER
@ 2
e fEGe
[FCR
Kelhal
5Tl

Steuerungs-Adapterkabel

1 Beschreibung Dieses Kabel verbindet die Teaching-Box (TP-Adapter) mit der Steuerung in einem System gemaB Sicherheitskategorie.

I Modell CB-CON-LB00O5

I L |
N1 ‘ ‘ CN2

TTTT TOTT
e IXE——0 ‘ il ISE

2 7 Optionen
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Grundsatzlich werden diese Teile mit jeder Gerate-Einheit mitgeliefert, miissen aber, falls sie verloren gehen, als Einzelteile nachgekauft werden.

Fir SCON2-Steuerung

Absolutdaten-Pufferbatterie

1 Beschrei- Absolutdaten-Pufferbatterie fiir die
bung  Achse mit Absolut-Spezifikation.

1 Modell AB-5 (nur Batterie)
1 Modell AB-5-CS3 (mit Halterung)

Blindstecker

1 Beschrei- Dieser ist erforderlich, wenn
bung  kein Handprogrammiergerét
mit dem SEA-Anschluss
verbunden ist.

1 Modell DP-5

AC-Steckverbinder
1 Modell MPS_7S/05_S F3 TN_B_B(SCONZ2)

Netzwerk-Steckverbinder

Fiir DeviceNet
1 Modell MSTB2.5/5-STF-5.08 AUM

Steckerabdeckung der Sicherheits-Einheit
1 Modell SCON2-COV

Liifter-Einheit
1 Modell SCON2-FU

Blindstecker (Spezifikation STO/SS1-t)

1 Beschrei- Dieser ist erforderlich fiir
bung  einen Betrieb ohne
STO/SS1-t-Funktion.

1 Modell DP-6

E/A-System-Steckverbinder
1 Modell B2CF_3.50/08/180_SN_BK_BX(SCON2)

Fur CC-Link Mit Abschluss-Widerstand 110Q/130Q
1 Modell MSTB2.5/5-STF-5.08 AU

Far Funktionssicherheit-Einheit
E/A-Sicherheits-Steckverbinder
1 Modell B2CF_3.50/20/180F_SN_BK_BX(SU)
* Zwei Stiick sind fir jede

Funktionssicherheit-Einheit
erforderlich.

Ersatzteile 2 8



SCON2 sicienns / SU-S

Fir SCON2-Steuerung

P EA' Ka bel * Ein Kabel mit spezifizierter Lange wird geliefert, wenn als PEA-Spezifikation ,NP” oder ,PN” bestellt wird.

1model CB-PAC-PIOLILI] o tom sempetomam

HIF6-40D-1.27R (Hirose)

Nr._| Signal | Farbe Querschnitt Nr._ | Signal Querschnitt
L , 1A | 24v [Braun-1 B | outo
2A 24v Rot-1 28 ouTt
3A Orange-1 38 our2
A — Gelb-1 48 out3
SA INO Iri]n—1 58 ouT4
6A INT lau-1 6B OuTs.
Ohne Stecker o 7A N2 olett-1 78 ouTe Flachband-
o 8 | N | GrauT| o chpand- 8 | ours achban
E 9A IN4. piss-1 98 ouT8 kabel
= 88 10A | N5 [Schwarz-1 kabel ® 108 | outo (press-
88 1A IN6__| Braun-2 (press- 118 0UT10 geschweiBt)
08 124 | N7 | Rot2 geschweilt) 128 | outn AWG28
88 13A IN8__[Orange-2 138 | outi2
58 14A | N9 elb-2 148 | outi3
= == 15A | IN10 riin-2 158 | OuT14
Ohne Stecker ® i 16A | INI1 lau-2 168 | ouris
Vol nt
— 17A IN12 olett-2 178 o
- 18A | IN13 rau-2 188
19A | IN14 eiss-2 198 oV
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 200 | w15 [Schwarz2 2088 Sov:

SCO N 'An SC h I uss ka bel * Ein Kabel mit 0,2 m-Lénge wird geliefert, wenn die RCON/RSEL-Anschluss-Spezifikation ,RC" bestellt wird.

1modell CB-RE-CTLLILIL] o 10 bl 030 3m

L
(29.3)
(Vorderansicht) (Vorderansicht)
PUDP-20V-S (JST) Ve rd ra h tu n g PUDP-20V-S (JST)
Querschnitt_| Farbe Signal Nr. ~ 2, N Signal Farbe | Querschnitt
Schwarz 24V 1 ] 1 24V Schwarz
Gelb ov 2 2 ov Gelb
Pink DRV_DY 3 3 DRV_DY Pink
Weiss DRV_RA 4 U 4 DRV_RA Weiss
Violett DRV_DZ 5 5 DRV_DZ Violett
Blau/Rot DRV_RB 6 U 6 DRV_RB Blau/Rot
i AM_SD+ 7 ] 7 AM_SD+ O
GrinWeiss AM_SD- 8 8 AM_SD- GrinfWess
Pins 7 bis 12 [Benliéss | ACT_PULSE+ 9 ] 9 ACT_PULSE+ Banlhes| ping 7 bis 12
ACT_PULSE- 10 10 ACT_PULSE-

AWG26 SYNC PULSE+ | 11 ] 11 SYNC_PULSE+ AWG26
{gecrimpt) SYNC PULSE- |12 12| SYNC_PULSE- {gecrimpt)
RTC_1Hz 13 13 RTC_1Hz
CONE_IN 14 U 14 CONE_IN
STOP 15 15 STOP
ENABLE 16 U 16 ENABLE

- 17 17 - -
GW RESETIN |18 U 118  GW.RESETIN |3
FG 19 ] 19 G (Masse)
20 20 - -
l ' (Eine Leiter-Farbangabe wie ,Blau/Rot”
bez. die Farben von Streifen und Isolierung)
UL1061 AWG26 (Schwarz) | UL1061 AWG26 (Schwarz)

Ersatzteile



SCONZ Steuerung / SU'S

Ersatzteile (Kabel)

Bei Bestellung von Ersatzkabeln nach dem Produkteinkauf siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.
Fir weitere Einzelheiten zu den Kabeln siehe S. 31.

M Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Achse . Anschluss-Kabel (Hinweis 1)
Maximale
Nr.|  Serie/ Verwendeter Kabel- Motor- (EU-)Motor- Enkoder- (EU-)Enkoder-
Baureihe Modelltyp linge kabel Roboterkabel kabel Roboterkabel
RCS4 RCS4CR 20m CB-RCC1-MAOIOO CB-X2-MAOOO — CB-X1-PAOOOO
CTZ5C
cT8C 20m CB-RCC1-MAOOO CB-X2-MAOOO = CB-X1-PAOOO
RA4R
RCS3(P) RAGR
3 |RCS3(P)CR RATR 20m CB-RCC1-MAOIOO CB-X2-MAOOO CB-RCS2-PLDACIOIO CB-RCS2-PLDAOIOO-RB
RA8R
@ Andere als unter @ und ® 20m CB-RCC1-MAOOO (B-X2-MAOOO (CB-XEU1-MAOIOO) CB-RCS2-PACOO CB-X(EV)3-PAOOO
® |RCS2 RTCOIL, RT6 20m CB-RCC1-MAOOO (CB-X2-MAOODO (CB-XEU1-MAOIOO) CB-RCS2-PLAOIOO CB-X(EV)2-PLAOOO
RCS2CR C8-X2-MADOD
® RCS2W Andere als unter ® 20m CB-RCC1-MAOOO (CB-XEU1-MADICICT) CB-RCS2-PAOIOO CB-X(EU)3-PACIOIO
@ RA13R 20m CB-RCC1-MAOIOO CB-X2-MAOOO CB-RCS2-PLACIOO CB-X2-PLAOOO
% RATIR [Achse - Bremsanschlusskasten] | [Achse - Bremsanschlusskasten]
o CB-RCS2-PLACIOIO CB-X2-PLAOOO
$ |mit Bremse (mit 20m CB-RCC1-MAODOO CB-X2-MAO OO
E Bremsanschlusskasten) [Bremsanschlusskasten - Steuerung] | [Bremsanschlusskasten - Steuerung]
g CB-RCS2-PLALIOIO CB-X2-PLAOIOO
2 |Ra13R
< [Achse - Bremsanschlusskasten] | [Achse - Bremsanschlusskasten]
le) .
it B h 20 CB-RCC1-MAOOO -X2-|
® it Bremse (ohne m CBX2MALED CB-RCS2-PLAOIOIC] CB-X2-PLACIOO]
RCS2 Bremsanschlusskasten)
CB-RCS2-PLACIOO
K RAT3R *Zwischen Steuerung und Bremse CB-X2-PLAOOO
§ mit Bremse (mit 20m CB-RCC1-MAIOO CB-X2-MAOIOO CB-RCS2-PLLACIOIOT *Zwischen Steuerung und Bremse
& |Bremsanschlusskasten) *Zwischen Kraftmesszelle und Steverung | CB-RCS2-PLLACICICI-RB
E CB-LDC-CTLOOO-Y
— ©
< |RAT3R
(©) S | mit Bremse (ohne 20m CB-RCC1-MAOOO CB-X2-MAOOO CB-RCS2-PLLACIOIO CB-RCS2-PLLAOOO-RB
Bremsanschlusskasten)
) i CB-X(EU)1-PACOO
® (Option: ohne ausgewdhltem 30m _ CB-X2-MAOOO _ * Fiir eine Kabellange ab 21 m ist
1S(P)B Grenzschalter) (CB-XEU1-MADIOIC) folgendes Kabel zu verwenden
CB-X1-PAOOO-AWG24
—IS(P)DB
IS(P)DBCR . . . CB-X(EU)1-PLAOOOO
® (Option: mit ausgewahltem 30m _ CB-X2-MAOOO _ * Fiir eine Kabellange ab 21 m ist
Grenzschalter) (CB-XEU1-MAOIOO) folgendes Kabel zu verwenden
CB-X1-PLAOOO-AWG24
IS(P)A (Option: ohne ausgewahltem CB-X2-MACIOO
30 = — x N
IS(P)DA Grenzschalter) " (CB-XEU1-MADOIOO) CB-X(EV)1-PACIOICT
IS(P)DACR
SSPA
SSPDACR | (Option: mit ausgewahltem CB-X2-MAOOD
© Lieen Grenzschalter) 30m - (CBXEUT-MACIOID]) - CB-X(EU)1-PLACOIC
FS
RS
NSA 30m — CB-X2-MAOOO — CB-X1-PAOOO
(Option: ohne ausgewdhltem CB-X2-MAIOO
30 — — - -
@ Grenzschalter) " (CB-XEU1-MACIOID)) CBX(EU)3-PAOIOOI
—NS
(Option: mit ausgewahltem CB-X2-MAOIOO
30m = — x u
Grenzschalter) (CB-XEU1-MAOIOO) CB-X(EU)2-PLAOOO
DD T180, LT180 30m — CB-X2-MAOOO — CB-X3-PAOOO
DDCR
DDW
DDA H180, LH18O1 30m - CB-X(EU)MC1-MAOIOO - CB-X3-PAOIOO
DDACR
@) [ISWA ISPWA 30m — CB-XEU1-MAOIOO - CB-X1-PAOOO-WC

(Hinweis 1) Die maximale Kabellange variiert je nach Serie/Baureihe.

Fir Einzelheiten ist die Kabeltabelle in den Produktspezifikationen der anzuschlieBenden Achse zu priifen.

Ersatzteile 3 0



SCONZ Steuerung / SU'S

Motorkabel
1 vodel CB-RCCT1-MALOCOCO/CB-X2-MALC OO

*CB-X2-MAOOO ist standardmaBig
ein Roboterkabel.

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO0,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb: Motorkabel CB-RCC1-MALOO / Motor-Roboterkabel CB-X2-MAOOO mit Kunststoff-Flachstecker)

(10

@0) ‘

(Hinweis)

||
I

¥
(Vorderansicht)

Steuerungsseitig

4 (Vorderansicht)

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:
Biegeradiusr =51 mm

* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.

(Hinweis) Fir Standardkabel gilt ein Kabeldurchmesser von ¢7.6, fiir Roboterkabel von 28.5.

1model CB-XEU1-MALCIC1[]

F35FDC-04V-K (J.5.T. Mfg. Co,, Ltd.)

SLP-04V (J.5.T. Mfg. Co,, Ltd.)

Querschnitt | Farbe | signal | Nr. .| signal | Farbe | querschnitt
Rot v 81 1 u Rot
0075 Weiss v B2 2 v Weiss 2075
(gecrimpt) Schwarz w Al 3 w Schwarz_|  (gecrimpt)
Griin PE A2 4 PE Griin

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OOO,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: EU-Motor-Roboterkabel CB-XEU1-MADOOO, EU-Version mit M18-Kunststoff-Rundstecker und Schraubverschluss)

(73)

: 1

+

3

@0 ‘
1

(Vorderansicht)
_ Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:
Steuerungsseitig . N
Biegeradius r > 48 mm

* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

1 model CB-XMC1-MALCICIC]

(Vorderansicht)

F35FDC-04V-K (J.5.T. Mfg. Co.,, Ltd.)

Querschnitt

99-4222-00- 04 (Binder)

Querschnitt

Schwarz/weisse"1”| U 1
@075 | schwarziweisse’2’| v B2 2 v 2| @075
(gecrimpt) w Al 3 w 3| (gecrimpt)
Griin/gelb PE A2 @ PE Griin/gelb

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OO0,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb: Motor-Roboterkabel CB-XMC1-MALOC mit Kunststoff-Flachstecker)

L (16)
3| (0 ‘ ]
S g
(Vorderansicht) (Vorderansicht)

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:
Biegeradius r = 55 mm
* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

Steuerungsseitig Achsenseitig

Enkoderkabel

1 modell CB-RCS2-PA LI LI fisr res2/res3) /CB-X3-PA LI LI L fiir Ns/Rcs2/RCS3)

F35FDC-04V-K (J.5.T. Mfg. Co,, Ltd.)

SLP-04V (J.5.T. Mfg. Co,, Ltd.)

Querschnitt | Farbe | signal | Nr. Nr. | signal | Farbe | Querschnitt
Rot u B1 1 u Rot

©1.25 Weiss. v B2 2 v Weiss. @1.25

(gecrimpt) Schwarz w Al 3 w Schwarz (gecrimpt)
Griin PE A2 4 PE Grin

* Kabellangenspezifizierung (L)
in OO0, max. 30 m,
Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: Enkoderkabel CB-RCS2-PACICIO / Enkoder-Roboterkabel CB-X3-PALOO mit Kunststoff-Flachstecker)

(13) L (41) L (14) L (15)
2 110
3
o 1 g
8 i
26 13 g8
918
(Vorderansicht)

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:
Biegeradius r = 58 mm

* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.

Steuerungsseitig Achsenseitig

1 modell CB-XEU3-PALICI (fiir NS/RCS2/RCS3)

(Vorderansicht)

AWG26

(gelotet

53]

75

ENEENEEsEEE

* Kabelldngenspezifizierung (L)
in OO0, max. 30 m,
Beispiel: 080 =8m

(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU3-PALII[, EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss)

L
(13)
Tk
5 2613 = i

(Vorderansicht)

‘orderansicht) 5
Rttt Svcuerunosseitio

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 58 mm
* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

Ersatzteile

Querschnitt_|__Farbe Signal _|_Nr.
= = T30

11

1

2

1
2

- E24v
Weiss/grin | OV
s
CREEP | o
or
RSV

2.
>

3
6
5

&

3

(1|
o]

Weiss/blau

AWG26 Weiss/gelb_

(gelotet) Weiss/rot

Weiss/violett | Z+

Weiss/grau
Orange

AWG26

(gelotet)

Gelb
Lbtanschiuss verbunden,

Masseleiter und Abschirmgeflecht



SCONZ Steuerung / SU'S

Enkoderkabel

(fiir RCS2 Rota- (fiir NS /RCS2 Rotations-  * ebelinsenspeierng
1 modell CB-RCS2-PLALICIL] tionsachsen) /CB-X2-PLALILIL] achsen mit Grenzschalter) e sme2o™

Beispiel:080=8m

(Abb.: GS-Enkoderkabel CB-RCS2-PLACIOO / GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X2-PLACICIC mit Kunststoff-Flachstecker)

4 L
A (41) ®
g
- =
s AWG26 1
g (gelotet) I
—_ in]
[ g £
T
In]
'“_5)’ £ £ g
. . . . i > =
(Vorderansicht) Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 58 mm (Vorderansicht) et s ot
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel. Farben von Strelfen und lsolerung)

* Kabellangenspezifizierung (L)

1 modell CB-XEU2-PLA LI (fiir Ns / RCS2 Rotationsachsen mit Grenzschalter) in LI, max 30m,

Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU2-PLACIOIO, EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss)

(41) L

GS-seitig B YA VT
eiorange 3 5 -
Jeiss/grin U 4 LS [Braunblau| AWG26
raun/bl raun/gel
aungelh O 5 |CREEPIBaunoeh) (geloter)
roun/iot unishuar
(13) v ez n BN T
- E—
- - 18 Nr. | Sianal | Farbe | Querschnitt
@ = — 10 1 SD_[Orange |
14| 1 [Weiss/blau | A+ [ 1 | f 2 Sb_| Grin
~ 27 AWG26 elsls/q'e\b A; 3 : we:ss//blé\‘\;
P m s = o i S 9 =
elssviolett] 7+ [ Welssiot
(Vorderansicht) Orange o "+ wessivolrt
i = = Gil T Wessgou |
(\CCECUEIV Steuerungsseitia Achsenseitig — 0 | £ {Wessigu] (geloten
Grau ] GND | Schwarz
Rot I BAT+ | Violet
Schwarz BAT- Grau
Blau 5 5
. . . . . Gelb ] 15 ek | Bau
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 58 mm = 16 | BK+

it Ctanschiuss verbunden
* Fur diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich. \_Masseleiter und Abschirmgefiecht

(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Orange" bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung.)

* Kabelldngenspezifizierung (L)

1 modet CB-RCS2-PLDALILIC]/CB-RCS2-PLDALILIC]-RB fiir Res3-RAR) o Jom.

Beispiel: 080 =8m

(Abb.: GS-Enkoderkabel CB-RCS2-PLDACICI / GS-Enkoder-Roboterkabel CB-RCS2-PLDALICICI-RB mit Kunststoff-Flachstecker)

10126-3000PE (Sumitomo 3M) CBO1A6-05B0-01 (Sumiko Tec)
o]
1) L ‘
(13)
s
E o AWG2S
14 1 (gelotet) |1
N ‘ f @
) )
26 13
918
(Vorderansicht) . . . (15)
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: - (Vorderansicht)
e preoe

* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.

¢ wodel CB-RCS2-PLLACICICI/CB-RCS2-PLLACICICI-RB forRCs2RARISmit .

Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: GS-Enkoderkabel CB-RCS2-PLLACICICI / GS-Enkoder-Roboterkabel CB-RCS2-PLLACICIO-RB mit Kunststoff-Flachstecker)

(41) L
10126-3000PE (Sumitomo 3M)
(8)
1
B —
pa| |2
g
g
S 6
g 110
L
i
@
[ 1 2 |8
g
g
gd

|

(14) (15)
(Vorderansicht) Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: i bt - E
¢ 3 " ¢} P ¢} . (Vorderanslcht) i H5H .
- Biegeradius r > 52 mm E T T

* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.

Ersatzteile
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Enkoderkabel
1 model CB-XT1-PALICIC]

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OO0,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PACICIC mit Kunststoff-Flachstecker)
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(Vorderansicht)

Steuerungsseitig

(Vorderansicht)
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:

Biegeradius r = 44 mm 9

* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.
* Bei Kabelldngen ab 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem
Absolut-Enkoder ist das Modell CB-X1-PACIOIC-AWG24 auszuwahlen.

1 model CB-XEU1-PALICI]

10126-3000PE (Sumitor

(geloten)

XMP-09V (JST)

Schwarz |
)

BK+ Gelb

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO0,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PACICIO, EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss)
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(13)

14{(=[1
26|13

(Vorderansicht)

(37)

Achsenseitig

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 44 mm

* Fiir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

* Fir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem Absolut-Enkoder
betragt die maximale Kabellange 20 m.

1mocel CB-XT1-PALILIC]-AWG24

(Vorderansicht)

N,
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hirmung wird mit Lotanschluss verbunden.

Masseleiter und Abschirmgeflecht

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
max. 30 m, Beispiel: 210=21m

(Abb.: Niederohm-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PALICICI-AWG24 mit Kunststoff-Flachstecker)
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(Vorderansicht) (Vorderansicht)

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:

iegeradi
Biegeradius r > 44 mm chsenseitig

* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhiltlich.

Steuerungsseitig

1 modell CB-XT1-PALICIC]-WC

AWG24
(geloret)

XMP-09V (STMFG.CO,LTD)
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oL vee 16
Sch GND 17
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* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: Spritzwasserschutz-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PACICO-WC mit Kunststoff-Rundstecker)
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(Vorderansicht)

Steuerungsseitig

(Vorderansicht)
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:

el dynar
Biegeradius r > 44 mm 9

* Fir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

Ersatzteile

10126-3000PE (Sumitomo 3M)
1
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SCONZ Steuerung / SU'S

Enkoderkabel
1model CB-X1-PLACICI]

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OOO,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PLACICIC mit Kunststoff-Flachstecker)

(99)

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:

Biegeradius r > 54 mm

* Fur diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhiltlich.

* Bei Kabellangen ab 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem
Absolut-Enkoder ist das Modell CB-X1-PLACJCIC-AWG24 auszuwahlen.

Worderanschy

1 model CB-XEU1-PLALCICIC]

(Vorderansicht)

s

!

o

‘ (18) ‘

(25)

*° | SEOaoaD.

(gelotet

XMP-06Y (JST)

AWG26

XMP-09V (IST)

Violett

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO0,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PLACICIC], EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss)
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Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 54 mm

* Fr diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhiltlich.

* Fir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem Absolut-Enkoder
betragt die maximale Kabelldnge 20 m.

1mocel CB-X1-PLALOILICI-AWG24

AWG26
(gelotet)
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[ Abschiimung wird mit LBtanschluss verbunden.

Masseleiter und Abschirmgeflecht

(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau" bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung.)

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
max. 30 m, Beispiel: 210=21m

(Abb.: Niederohm-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PLACICIC-AWG24 mit Kunststoff-Flachstecker)
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Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:
Biegeradius r = 54 mm
* Fiir diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhaltlich.

(Vorderansicht)

Verbindungskabel zwischen Lastzelle und Steuerung

1vodel CB-LDC-CTLOIOO-JY

(Vorderansicht)

‘ (18)

AWG24
(gelotet)

‘ (25)

VG4

ecrimpt)

(Eine Leiter-Fa

ang

(gectimpt)

jabe wie Weiss/Blau” bezeichnet die Farben von Streffen und Isolierung)

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
max. 30 m, Beispiel: 080 =8 m

(Abb.: Lastzellenkabel CB-LDC-CTLOOO-JY mit Kunststoff-Flachstecker)
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Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels:
Biegeradius r > 28 mm

CBO1A6-05B0-01

CBOTA5-05B0-01

Ersatzteile
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