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EleCylinder
Rotationsachse
EC-RTB4/RTC9/RTC12/RTC18

’gnftes Stoppen ohne Wucht

EleCylinder erlauben die numerische Einstellung von Beschleunigung (B), Geschwindigkeit (G) und Verzdgerung (V).

Somit kann die Verzogerung fir ein sanftes Stoppen ohne Aufprallwucht angepasst werden.

Der Rotations-Zylinder wendet die auf

Gadngiges System (Luftdruck-Rotation)

Leiterplatten-
Wendevorrichtung LN getragenen Leiterplatten Hochgeschwindigkeits-Aufprall

und ladt diese dann auf JFIE(sf-1ale N:]

Siehe Demo-Video hier W
(Link zur Webseite von Al Europa)

«

e

\
™
RE
‘ Kann von oben verschraubt werden | |
RTB4: M4 l
Montage-Schraubengrofe gg?:zms
RTC18: M8

* Schrauben sind kundenseitig bereitzustellen.
* Der Produkttyp EC-RTB4 hat keine Durchgangsbohrungen.



|?otationsachse EC-RTB4 als Vertikal-Typ in Kleingrofle

Ein Vertikal-Typ mit stark reduzierter Stellflache erganzt die Produktpalette.

Durch
M Platzsparend vertikale
Der Platzbedarf wird erheblich verringert. Montage des
Einbaumotors
wird die
Stellflache
reduziert
Stellflache
5400 mm?
 Grof3e Hohlwelle

Die 12 mm-Hohlwelle ermdglicht eine einfache
Anordnung fiir Verdrahtung und Verrohrung.

Bl Symmetrische Konstruktion

Das Drehzentrum der Rotationsachse befindet sich in der Mitte der Haupteinheit,
was eine ausbalancierte Montage ermdglicht.

|Teichtes Programmieren dank drahtlosem Fahrt-Handregler

AVD setting Cycletime

Easy setting

Drahtloser
Fahrt-Hand-
regler

Forward (F)
Backward (B)

Forward (F)

Backward (B)

Einfache Eingabe (10 Stufen) ~ BGV-Steuerung (Beschleunigung, Zykluszeit-Anzeige
Geschwindigkeit, Verzégerung)

M Ohne Kabelverbindung
M Von einem entfernten Standort aus operieren
M Bis zu 16 Achsen anschlieBbar

Der drahtlose Fahrt-Handregler
bringt die Fahigkeit mit fiir

* Grundeinstellungen (Positionen, Beschleunigung, Geschwindigkeit, Verzogerung),
* Auslesen der aktuellen Position, * Testlauf,

* Tipp-Bewegung, * Bremslosung,

* Motorspannung EIN/AUS,
*Zykluszeit-Anzeige, 7

* Fehleranzeige, * Alarm-Riicksetzung

Die Kommunikation mit dem drahtlosen Fahrt-Handregler ist méglich, wenn der EleCylinder mit drahtloser
A Kommunikations- sowie Achsverfahr-Schnittstelle spezifiziert ist (Optionscode WL und WL2). Ohne Auswahl der
Drahtlos-Option kann keine Funkverbindung hergestellt werden (wie auch bei friiher erworbenen Produkten). 2



EC EleCylinder

Modellbezeichnungen

EC-RTB4
EleCylinder

EC M - 330 - | | = |

|- ()

Serie

Typ

Ubersetzung Arbeitsbereich Achs-Kabelldnge

A 1/10.5 L 330° - Rotation

Vertikal-Typ,
Rrs

Netz- und E/A-
Kabelldnge

Optionen

Inkremental-Enkodertyp,
NPN-Spezifikation, ohne Optionen

RCON-EC-Anschluss-Spezifikation
(Hinweis 1) (Hinweis 2)

Bremse

Kabelausgang unten

Kabelausgang links

Kabelausgang rechts

Ohne Kabel
Mit Netz- und E/A-Steckverbindung (Hinweis 1)

Tm

(Auswahl

alle 1 m) (Auswahl alle 1 m)

Im

(Hinweis)
Bei Einsatz der Interface-Box
darf das Achskabel max. 9 m
lang sein.

(S): 4-direktionales Anschlusskabel
(Hinweis) Die Gesamt-Kabelldnge zusammen mit
dem Achskabel dar nur bis 10 m betragen.
(Hinweis 1) Bei Auswahl der Anschluss-Spezifikation
RCON-EC (ACR) ist ,0” zu wahlen; dann
wird keine Netz- und E/A-Steckverbindung
mitgeliefert.

EC-RTC9/12/18

EleCylinder

EC -[ ] ™M - 330 -[ ]

Serie Typ Ubersetzung Arbeitsbereich Netz- und E/A-
Kabellénge
<RTC9/RTC12>
<RTC18>

Flach-Typ, Achsbreite 90 mm M

Flach-Typ, Achsbreite 117 mm

Flach-Typ, Achsbreite 185 mm

Ohne Kabel
Mit Netz- und E/A-Steckverbindung (Hinweis 1)

Tm

(Auswahl alle 1 m)

10m

(S): 4-direktionales Anschlusskabel

(Hinweis 1) Bei Auswahl der Anschluss-Spezifikation
RCON-EC (ACR) ist ,0” zu wahlen;
dann wird keine Netz- und E/A-Steck-
verbindung mitgeliefert.

3 Modellbezeichnungen

Kabelausgang oben

Umgekehrte Referenzposition

PNP-Spezifikation (Hinweis 1)

Adapterschaft

Adapterplatte

Getrennte Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (Hinweis 1)

Batterielos-Absolut-Enkodertyp

Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2)

A"/ Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 2)

(Hinweis 1) ,ACR” ist nicht zusammen mit den
Optionen ,PN" und ,TMD2" wahlbar.

(Hinweis 2) ,ACR” ist nicht zusammen mit den
Optionen ,WL" und ,WL2" wahlbar.
(Bei Einsatz mit Drahtlos-Kommunikation
sind eine Interface-Box und ein Adapter-
kabel separat bereitzustellen.)

- ()

Optionen

Inkremental-Enkodertyp,
NPN-Spezifikation, ohne Optionen

RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (Hinweis 1)

Bremse

Externer Stopper (Hinweis 2) (Hinweis 3)

Umgekehrte Referenzposition

PNP-Spezifikation

Adapterschaft

Adapterplatte (Hinweis 3)

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung

Batterielos-Absolut-Enkodertyp

Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle

\[&®M Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle

(Hinweis 1) ,ACR” ist nicht zusammen mit den
Optionen ,PN” und ,TMD2" wahlbar.

(Hinweis 2) Auswahl nur fiir den Typ EC-RTC18 mdglich.

(Hinwetis 3) Bei Auswahl des externen Stoppers (ES) fiir den
Typ EC-RTC18 erfolgt die Lieferung automatisch
mit montierter Adapterplatte (TA). Hierbei ist
keine Angabe des Optionscodes TA erforderlich.




EC EleCylinder

Spezifikationstabelle

EC-RTB4

EC-RTC9

EC-RTC12

EC-RTC18

45

133 (ohne Bremse)
155 (mit Bremse)

90

117

166.5 (ohne Bremse)
204.5 (mit Bremse)

213.5

185

-

0 Arbeitsbereich

* Die Balkenlange gibt den zu

betreibenden Drehwinkel wieder.

4 N\ 4

9 Max. Geschwindigkeit
(Drehgeschwindigkeit)

/,
(4

A J A

* Das zuldssige Tragheitsmoment hangt

e Zulassiges Tragheits-
moment

QG?

von der Drehgeschwindigkeit ab.

—

Arbeitsbereich (°) und max. Geschwindigkeit (°/s) o

Typ * Balkenldnge = Arbeitsbereich  * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit Max. Dreh- Zuldss. Traghelts— Referenz-

moment (N-m) | moment (kg-m?) seite

—E 1 330

RTB4 600 0.6 0.011 S.7
RTC9 600 1.5 0.02 S. 1
RTC12 600 8.0 0.13 S.15
RTC18 450 25.2 0.49 S.19

Energiespar-Einstellung

Fur den Produkttyp EC-RTC12 ist tiber Parameter-Nr. 8 die ,Energiespar-Einstellung” als aktiv/inaktiv wéhlbar. Bei aktiver Einstellung reduziert sich die
Leistungskapazitat um bis zu ca. 40 % verglichen zur inaktiven Einstellung.

Bei aktiver Einstellung verringert sich somit die max. Geschwindigkeit, max. Beschleunigung/Verzégerung und das max. Drehmoment.
Bei inaktiver Einstellung erhoht sich wiederum die max. Geschwindigkeit, max. Beschleunigung/Verzégerung und das max. Drehmoment.

Siehe hierzu das ,Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment / zuldssigem Tragheitsmoment” auf den Spezifikationsseiten der
jeweiligen Produkt-Typenreihe. Die Energiespar-Einstellung ist ab Werk inaktiv.

Betriebsart

Parameter/Beschreibung

Eigenschaft

Einstellung bei

Leistungs-Modus

Energiespar-Einstellung inaktiv

Hochleistungsvorgabe

Auslieferung

Energiespar-Modus

Energiespar-Einstellung aktiv

Hoher Energiespar-Effekt

Auto-Servo-AUS-Funktion

Die Auto-Servo-AUS-Funktion ist einstellbar Gber die PC-Software (RCM-101) oder das Handprogrammiergerat (TB-02/03).

Bei aktivierter Auto-Servo-AUS-Funktion wird die Servosteuerung automatisch nach der letzten Bewegung und einer festgesetzten Zeit abgeschaltet.
Wenn der néachste Befehl eingegeben wird, schaltet sich die Servosteuerung automatisch auf EIN und die Bewegung beginnt zu der festgelegten Position.
Da kein Haltestrom bei Stopp der Achse ausgegeben wird, verringert sich der Stromverbrauch.

Spezifikationstabelle 4



EC EleCylinder

Modellauswahl

‘ Auswahlverfahren fiir Rotationsachse

Die folgenden Einsatz-Bedingungen miissen eingehalten werden. Die Gr6Benwerte im AnschluB sind zu
berechnen und zu liberpriifen (Vorgange 1 und 2).

Vorgang 1

Prifen des Tragheitsmoments
(1) Ohne Lastmoment
(2) Mit Lastmoment

* Das Verfahren zur Tragheitsmoments-Priifung hdangt davon ab, ob ein Lastmoment vorhanden ist.

(1) Ohne Lastmoment
Bei Einsatz wie in den Abbildungen unten gezeigt gibt es kein Lastmoment infolge der Schwerkraft. Daher ist nur
das Tragheitsmoment der Last zu berechnen und dann sich zu vergewissern, daf} das zuldssige Tragheitsmoment
nicht tGiberschritten wird. Dies erfolgt anhand der Berechnungsmethode des Tragheitsmoments reprasentativer
Korperformen fiir die verwendeten Werkzeuge bzw. Werkstiicke (siehe nachste Seite).

Beispiel 1 Beispiel 2 Beispiel 3

Mittenpunkt der Last: Mittenpunkt Mittenpunkt der Last: Mittenpunkt Mittenpunkt der Last: Abstand zum

der Abtriebswelle der Abtriebswelle Mittenpunkt der Abtriebswelle
Montageausrichtung: horizontal auf der Montageausrichtung: auf der Montageausrichtung: horizontal auf der
ebenen Bodenflache / unter der Decke Seite / vertikal ebenen Bodenfldche / unter der Decke

(2) Mit Lastmoment
Bei Einsatz wie in der Abbildung unten gezeigt entsteht ein Lastmoment infolge der Schwerkraft. Dies fiihrt dazu,
daB sich das zuldssige Tragheitsmoment um den entsprechenden Betrag verringert. Zuerst ist das Lastmoment
zu berechnen, um das korrigierte zuldssige Tragheitsmoment zu erhalten. Danach ist das tatsachliche Tragheits-
moment zu berechnen und zu priifen, ob dieses das korrigierte zuldssige Tragheitsmoment nicht liberschreitet.

Beispiel .
(Lastmoment)
m

(Lastgewicht) |

L) |

[
Mli_tatgtn F;umg]?ses I . Richtung der

Wi

’ (Abstand zum Schwerkraft

Mittenpunkt des
Lasthewichts

Schritt1 Berechnung der Lastmoments T Schritt 2 Berechn. des Korrekturfaktors Cj fiir das zuldss. Trédgheitsmoment

T=mgr x 102 [N-m] G Tmax-T
m : Lastgewicht [kg] a Tmax
g : Gravitationsbeschleunigung [m/s?]

Tmax: Ausgangs-Drehmoment [N-m]
r: Mittenpunkt-Abstand des Lastgewichts [mm]

* Flir den Wert des Ausgangs-Drehmoments Tmax
siehe die jeweiligen Produktmodell-Seiten.
5 Modellauswahl



EC EleCylinder

Schritt3 Berechnung des korrigierten zulassigen Tragheitsmoments Jti

Schritt4 Priifen des Tragheitsmoments der Last

Jtl = Jmax x Cj[kg-m?]

Jmax: Zulissiges Tragheitsmoment (kg-m?)

* Fiir den Wert des zuldssigen Tragheitsmoments Jmax
siehe die jeweiligen Produktmodell-Seiten.

Vorgang 2

Verwendung der Formeln zur ,Berechnung des
Tragheitsmoments reprasentativer Kérperformen”
fiir das Last-Tragheitsmoment zur Bestatigung,
daf3 dieses das in Schritt 3 berechnete korrigierte
zuldssige Tragheitsmoment nicht tGiberschreitet.

Prifen des Lastmoments und der Haltekraft

Bestatigung, das das Lastmoment und die Haltekraft auf

der Abtriebswelle innerhalb des zulédssigen Werte liegen.

Wenn die zuldssigen Werte liberschritten werden, kann es

zur Verkiirzung der Produktlebensdauer oder zu Fehler-

Ausfallen kommen.

* Fiir die Werte der zulassigen dynamischen Haltekraft
und des zulassigen dynamischen Lastmoments siehe
die jeweiligen Produktmodell-Seiten.

Haltekraft
Lastmoment
Lastmoment- Abtriebswelle
Referenzpunkt —
RTB4: 16 mm
RTC9: 15 mm
RTC12: 17 mm

RTC18:23.1 mm

Berechnung des Tragheitsmoments reprasentativer Korperformen

1. Wenn die Rotationsachse durch die Mitte des Objekts verlauft

(1) Tragheitsmoment von Zylinder 1

* Diese Formel kann unabhéngig von der
Zylinderhohe angewendet werden
(auch fur runde Platten).

<Formel> J=Mx (D x10°°/8

Tragheitsmoment des Zylinders: J (kg-m’)
Zylindergewicht: M (unit: kg)
Zylinderdurchmesser: D (mm)

(2) Tragheitsmoment von Zylinder 2
<Formel> J=Mx ((Dx10°/4+(Hx10%"/3)/4 ty

Tragheitsmoment des Zylinders: J (kg-m’)
Zylindergewicht: M (kg)
Zylinderdurchmesser: D (m)
Zylinderldnge: H (mm)

(3) Tragheitsmoment von Quader 1

* Diese Formel kann unabhéangig von der Quaderhohe angewendet
werden (auch fiir rechteckige Platten).

<Formel> J=Mx ((Ax 10°)*+ (Bx 10°)) /12

@7 7
Tragheitsmoment des Quaders: J (kg-n) !
Erste Quaderseite: A (m) i
Zweite Quaderseite: B (m) i
R A/2
A

2. Wenn die Mitte des Objekts von der Rotationsachse versetzt ist

(4) Tragheitsmoment von Zylinder 3

* Diese Formel kann unabhéangig von der
Zylinderh6he angewendet werden
(auch fur runde Platten).

<Formel> J=Mx(Dx10%*/8+Mx (L x 10%)’

Tragheitsmoment des Zylinders: J (kg-m)
Zylindergewicht: M (kg)

Zylinderdurchmesser: D (m)

Abstand Rotationsachse zu Objekt-Mittenpunkt: L (m)

(5) Tragheitsmoment von Zylinder 4
<Formel> J=Mx ((Dx10°)/4+ (Hx10°/3)/4+ Mx (Lx 10°) t‘)

Tragheitsmoment des Zylinders: J (kg-m?)
Zylindergewicht: M (kg)

Zylinderdurchmesser: D (m)

Zylinderlange: H (mm)

Abstand Rotationsachse zu Objekt-Mittenpunkt: L (m)

(6) Tragheitsmoment von Quader 2
* Diese Formel kann unabhéngig von der Quaderh6he angewendet
werden (auch fir rechteckige Platten).

<Formel> J=Mx ((Ax10° "+ (Bx10°)/12+Mx (Lx 10%)’

o

Tragheitsmoment des Quaders: J (kg-n)
Quadergewicht: M (kg)

Erste Quaderseite: A (m)

Zweite Quaderseite: B (m)

Abstand Rotationsachse zu Objekt-Mittenpunkt: L (m)

-

Modellauswahl 6



EC EleCylinder

Achsbreite

EC-RTB4 BE

B Modellspezifikationen
EC - RTB4 M - 330 - - | - |

Serie Typ Ub - Arbeitsbereich ‘ - Ach belld - bellinge M E/A - Optionen
Ubersetzung 330 330° Rotation " . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
17105 Achs-Kabelldnge siehe Tabelle unten Kabellangen siehe Tabelle unten Tabelle unten

(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Fur Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm
von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment”.

(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstticks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
Fir Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und zuldssiges Tragheitsmoment”.

(3) Die Bremse ist nur fur Riickhaltezwecke einzusetzen. Sie ist nicht zum Abbremsen oder fir einen Not-Aus-Stop zu verwenden.

(4) Fur die Modellwahl sind eine Berechnung entsprechend dem Auswahlverfahren (ab S. 5) durchzufiihren sowie
die Betriebsbedingungen zu tiberprifen.

(5) Fur den Schubbetrieb siehe ,Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert”. Die aufgelisteten Schubkréfte
geben nur Referenzwerte wieder.

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Ubersetzung 1/10.5 Antriebssystem Zahnriemen
Max. Drehmoment (N-m) 0.6 Wiederholgenauigkeit +0.05°
Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (°/s) 600 Homing-Methode Mechanischer Anschlag
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (°/s) 20 Homing-Genauigkeit +0.05°
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 Spiel (Hinweis 3) max. 0.15°
(Hinweis 1) Max. Beschleunig./Verzog. (G) 0.5 Zuldssige Haltekraft 100 N
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslésende Magnetbremse Zuldssiges Lastmoment (Hinweis 4) 1.5 N-m
Bremshalte-Drehmoment (N-m) (Hinweis 2) 0.5 Zuldssiges Tragheitsmoment 0.011 kg-m?
Arbeitssbereich (°) 330 Radiale Laufabweichung max. 0.1 mm
(Hinweis 1) 1 G = 9807 °/s” Axiale Laufabweichung max. 0.1 mm
(Hinweis 2) Sowohl das zuldssige Tragheitsmoment als auch das Bremshalte-Drehmoment sind nicht Zulassige Temperatur / Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
unbedingt gleichzei'{ig ei[\zuhaltgn. Zu bestatigen ist, dass das Lastdrehmoment das Schutzart P20
Haltedrehmoment nicht Gbersteigt. Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s?
Motortyp [128-Schrittmotor (Stromaufnahme: max. 2 A)
M Richtung des Rotationsachs-Lastmoments Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut
A Anzahl der Enkoderpulse 16384 Pulse / Umdrehung
ot | Haltekraft Axiales (Kraft-)Laufspiel Radiales Laufspiel (Hinweis 3) Aufgrund des Zahnriemenantriebs gibt es kein mechanisches Spiel. Allerdings gibt es einen
5\“‘°‘“ (lastfrei): 0.1 mm (lastfrei): 0.1 mm Hystereseverlust durch die Dehnung des Zahnriemens.
/-; ,-\ % (Hinweis 4) 0.5 N-m in Seiten/Vertikal-Lage.

7 EC-RTB4



EC EleCylinder

Achs-Kabelldangen

Kabelcode Kabelldnge
1~3 1~3m
4 ~5 4 ~5m
6 ~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1)

(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfiigung.

(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs-Kabelldnge darf
nur bis 10 m betragen.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung

Ml Standard-Anschlusskabel

" Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabelldnge el G )
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1)
1~3 1~3m oo
4~5 4 ~5m CB—EC-PV\iﬁI?t -RB
6~9 6 ~om enthalten

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.
Fur die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist 0" zu wahlen.
Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 33.
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

M 4-direktionales Anschlusskabel

. Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabelldnge e S s disEn)
S1~S3 1~3m
Sa=Ss S CB-ECZ-PVt\l:IgDDD-RB
S6~59 6~9m enthaiten

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

Name Code Seite
RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 23
Bremse B 23
Kabelaustrittsrichtung unten cJB 23
Kabelaustrittsrichtung links cJL 23
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 23
Kabelaustrittsrichtung oben ar 23
Umgekehrte Referenzposition NM 23
PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 24
Adapterschaft SA 24
Adapterplatte TA 24
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung (Hinweis 1) TMD2 24
Batterieloser Absolut-Enkoder WA 24
Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 24
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 2) WL2 24

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen waéhlbar mit der PNP-Spezifikation (PN) und
der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
AuBerdem ist keine Interface-Box und kein Adapterkabel enthalten.

(Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen waéhlbar mit der drahtlosen Kommunikations-
Schnittstelle (WL) und der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2).
Fiir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat Interface-Box,
Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereitzustellen, welche als Option
erhéltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 26. Hinsichtlich der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2)
ist ein IAl-Vertreter zu kontaktieren.

Separat erhéltliche Optionen

Name Modell Seite
Interface-Box-Adapterkabel CB-CVN-BJ002 34
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir RCON-EC-

Anschluss-Spezifikation (Standard-Anschlusskabel) CB-REC-PWBIOLILILI-RB e
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir RCON-EC-
Anschluss-Spezifikation (4-direktionales Anschlusskabel)
Interface-Box flr getrennte Motor/Steuerungs-
Stromversorgung und RCON-EC-Anschluss-Spezifikation
(drahtlos)

(Hinweis) Das Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel ist ein Roboterkabel.
Die Kabelldnge ist in OO in anzugeben. (Beispiel: 010 = 1 m)

CB-REC2-PWBIOLICICI-RB 37

ECW-CVNWL-CB-ACR 34

Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment / zuldassigem Tragheitsmoment

B Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und
Ausgangs-Drehmoment

B Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und
zuldssigem Tragheitsmoment

—_
[=]
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Zulass. Tragheitsmoment (x10~ kg-m?)
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Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

Referenzfahrt und positive Drehrichtung
B 330°-Rotationstyp

Arbeitsbereich (330°)

+ Richtung

Home-Position

Mechan. Anschlag

Drehachse

Die positive Drehrichtung verlauft im Uhrzeigersinn von oben auf das rotierende Teil gesehen.

Bei der Referenzfahrt dreht sich die Achse gegen den Uhrzeigersinn bis zum mechanischen Anschlag.

Hier erfolgt ein Richtungswechsel bis zum Referenzpunkt (Home-Position) und dortigem Halt.

(Hinwetis) Bei der Option mit umgekehrter Referenzposition sind alle Bewegungsrichtungen gegenldufig.
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EC EleCylinder

Richtwerte fiir das Lastgewicht nach Ausformung

H Im Fall von scheibenférmigen, auf der Ausgangswelle
zentrierten Lasten

H Im Fall einer Last, dessen Schwerpunkt zum Zentrum der
Ausgangswelle versetzt ist

(Scheibenradius)

(Versatzabstand)

Beschleunigung 0.3 G

Beschleunigung 0.3 G

12

10
\\ —200°/s

8 ——300°/s
\\ —500°/s
\ ——600°/s

2 \\\\
0 50 100 150 200 250 300

Scheibenradius (mm)

o

Lastgewicht (kg)
IS
///
/

12

I I

10 b —100s
= \\ —200%s
< 3 —300%s |— |
£ \\\ —— 400°/s
B \\\\\ —500°/s
Q
g 4 —600°s | |
AN

2
NN

0 50 100 150 200 250 300
Versatzabstand (mm)

Beschleunigung 0.5 G

Beschleunigung 0.5 G

L S
LA S
AR\ e
RN

0 50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

Lastgewicht (kg)

I I
10 b= —100%s
— \\ — 2005
()]
< 3 —300%s |— |
= —— 400°/s
S 6 L
2 \\\ —500°/s
9 \ .
g 4 [ ——600°/s
©
5 N
2 Q
0
0 50 100 150 200 250 300

Versatzabstand (mm)

Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert

08 Empfohlener Bereich

07
06

05
04

03 peeai

7
02 —

Schubkraft (N-m)

0.1
0.0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
Stromgrenzwert (%)
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EC EleCylinder

Achskabel
(Roboterkabel), Linge 1-10 m

60 325

51

4-M4, Tiefe 8

wn| [ R - T
< ™M
V)
4
o —
+0.012C . ;a 4
4H7'5""Passloch, Tiefe 4 \Langloch, Tiefe 3 o, &

4-M4, Tiefe 8
(gleichmaBig 212 (Hohlbohrung)
verteilt))
0799 Detailansicht von U
054h7 Details Langloch
Kantenfase C0.5 (9(.”
- 240 h7
ol | /] (9‘) R0.4 (max.)
[ === 1 [
= ; T I
= =] ; :
i m%:‘ e P
‘ L
|
ol @ @ ‘
o g a & i _
‘ 3
|
I
%
1 . 1
|
51
|
ST —— &% J—
{ J\ { gr: @
2 - y
{ %
& _ . .
S — 1 — 1% Detailansicht von S

Langloch, Tiefe 4 !

4-M4, Tiefe 5.6

3 H7 Passloch, Tiefe 4

Zur Kabel-
befestigung

Home (0°)

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar o) 3D
www.iai-automation.com <Ay CAD
+Richtung Rotation)  arpertsbereich (330
p—
\ M.E: Mechanischer Endpunkt

S.E: Hub-Endpunkt

Detailansicht von X

(Hinweis) Die schraffierte Flache in der Detailansicht von X
zeigt den rotierenden Teil an.

Details Langloch

Gestrichelte Linie -

1245
(vom Rahmenboden)
|<vom Ranmenboc

+Richtung (Rotation) -y oit bereich (3309
“— 18
62 8 s 16
2|88 15 | _13
[ =
G
s
w| < T 1
3 EI — ]
© S
©[©)

Spezifikation mit umgekehrter Referenzposition

Spezifikation mit Adapterschaft

Abmessungen Interface-Box

13.5

G

I

w 7

I | AR

| RO
fen|

; e

| :

I

|

1122
(vom Rahmenboden)
. 15
Langloch, Tiefe 4.5 | 05
b
o
~ e g
SZgsg
883 " . L
< g
ol %
o e) -
[
=/
w0
o
(gleichmafig ° Detailansicht von V
verteilt))

Spezifikation mit Adapterplatte

Details Langloch

B Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Ohne Bremse 1.00 kg
Gewicht
Mit Bremse 1.10kg

Steckbuchse Bohrloch-Durchmesser  Steckbuchsefiir Stromver- \—9;
| fir Achskabel- fir Achskabel: min.o1g  S0rung und /AKabel Teaching-
anschluss Status-LED Anschluss

(Hinweis) Das Produktgewicht gibt den Wert an bei Auswahl der RCON-EC Anbindungs-Spezifikation mit einer Achs-Kabelldnge von 1 m.

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fur Einzelheiten hierzu siehe S. 31.
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EC EleCylinder

EC-RTCI

Achsbreite 2 4V
90 Schritt-
mm

motor

B Modellspezifikationen

EC - RTC9

330 -

- Optionen

‘ Serie ‘ - ‘ Typ Ub ung

eitsbereich ‘ - inge Motor-E/A

1/45

M Ubersetzung ‘

330° Rotation ‘

Motor-E/A-Spannungsversorgungs-
Kabellangen siehe Tabelle unten

Optionen siehe Tabelle unten

Bitte

heachten

(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Fur Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm
von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment”.
(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstiicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
Fir Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und zuldssiges Tragheitsmoment”.
(3) Die Bremse ist nur fiir Riickhaltezwecke einzusetzen. Sie ist nicht zum Abbremsen oder fiir einen Not-Aus-Stop zu verwenden.
(4) Fur die Modellwahl sind eine Berechnung entsprechend dem Auswahlverfahren (ab S. 5) durchzufiihren sowie die
Betriebsbedingungen zu tberpriifen.
(5) Fir den Schubbetrieb siehe ,Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert”. Die aufgelisteten Schubkrafte
geben nur Referenzwerte wieder.
(6) Die max. Beschleunigung betragt 0,5 G wahrend der horizontalen/unter der Decke liegenden Bewegung und 0,3 G auf
der Seite liegend bzw. in vertikaler Lage.

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung

Ubersetzung 1/45 Antriebssystem Hypoidgetriebe + Zahnriemen
Max. Drehmoment (N-m) 1.5 Wiederholgenauigkeit +0.05°
Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (°/s) 600 Homing-Methode Mechanischer Anschlag
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (°/s) 20 Homing-Genauigkeit +0.05°
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 Spiel max.0.2°
(Hinweis 1) Max. Beschleunig./Verzog. (G) (Hinweis 2) 0.5 Zuldssige Haltekraft 50N
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslésende Magnetbremse Zuldssiges Lastmoment 5N-m

Bremshalte-Drehmoment (N-m) (Hinweis 3) 0.9 Zuldssiges Tragheitsmoment 0.02 kg:m*
Arbeitsbereich (°) 330 Radiale Laufabweichung max. 0.1 mm

(Hinweis 1) 1 G =~ 9807 °/s*

(Hinwesis 2) Nur bei Horizontal-Lage. In Seiten/Vertikal-Lage betragt die max. Beschleunigung/Verzog. 0.3 G.
(Hinweis 3) Sowohl das zuldssige Tragheitsmoment als auch das Bremshalte-Drehmoment sind nicht
unbedingt gleichzeitig einzuhalten. Zu bestatigen ist, dass das Lastdrehmoment das

Haltedrehmoment nicht tbersteigt.

B Richtung des Rotationsachs-Lastmoments

A

Haltekraft Axiales (Kraft-)Laufspiel

ent
o™ (lastfrei): 0.1 mm

Radiales Laufspiel
(lastfrei): 0.1 mm

3 v

-]

1 1 EC-RTC9

Axiale Laufabweichung

max. 0.1 mm

Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit

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

Schutzart P20

Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s*

Motortyp [028-Schrittmotor (Stromaufnahme: max. 2 A)
Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut

Anzahl der Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung




EC EleCylinder

Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung

M Standard-Anschlusskabel

Name Code Seite
} RCON-EC Anbindungs- RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) ACR 23
Kabel- Kabel- Nutzereigene Verdrahtung I P Bremse B 23
- Spezifikation (mit beidseiti- —
code lange (ohne Steckbuchsen) o i) (T Umgekehrte Referenzposition NM 23
g PNP-Spezifikation PN 24
0 Kein Kabel | Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis2) Adapterschaft SA 24
1~3 1~3m Adapterplatte TA 24
B-REC-PWBIOTIJJ-RB
4~5 4~5m | cgecpwionOdRe | CBREC © Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung TMD2 24
enthalten
6~7 6~7m enthalten .
8~10 8~10m Batterieloser Absolut-Enkoder WA 24
(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewéhlt wird. Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 24
(Hinweis 2) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert. Fir Einzelheiten siehe Seite 43. Drahtl Vel ESern T wL2 >4
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. rahtlose Achsverfahr-Schnittstelle

M 4-direktionales Anschlusskabel

. RCON-EC Anbindungs-
o o | Nl Speoton i b
gen Steckbuchsen) (Hinweis 1)
S1~S3 1~3m
S4~S5 | 4~5m | CB-EC2-PWBIOOJOI-RB | CB-REC2-PWBIOLICICI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten enthalten
S8~S10 | 8~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezi-
fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).

Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment / zuldssigem Tragheitsmoment

B Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und
Ausgangs-Drehmoment

B Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und
zuldssigem Tragheitsmoment

= 25 < 30
£ E
()]
= 20 2 25
S °
€ = 20
o 15 € 0.3G
E ()
< £ 15 [
5 10 \\ E 0.5G
N £ 10 N
(@)} <
S 05 2 s
(@) —
0 %
5 vl
0 100 200 300 400 500 600 700 N 0 100 200 300 400 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°/s) Dreh-Geschwindigkeit (°/s)
(Hinweis) 0.5 G nur bei horizontalem/unter der Decke liegendem
Einsatz moglich.
Referenzfahrt und positive Drehrichtung
B 330°-Rotationstyp
Arbeitsbereich (330°)
+ Richtung
Home-Position
Mechan. Anschlag
Drehachse

Die positive Drehrichtung verlauft im Uhrzeigersinn von oben a

Bei der Referenzfahrt dreht sich die Achse gegen den Uhrzeigersinn bis zum mechanischen Anschlag.

Hier erfolgt ein Richtungswechsel bis zum Referenzpunkt (Hom:

(Hinweis) Bei der Option mit umgekehrter Referenzposition sind alle Bewegungsrichtungen gegenlaufig.

uf das rotierende Teil gesehen.

e-Position) und dortigem Halt.
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EC EleCylinder

Richtwerte fiir das Lastgewicht nach Ausformung

B Im Fall von scheibenformigen, auf der Ausgangswelle
zentrierten Lasten

B Im Fall einer Last, dessen Schwerpunkt zum Zentrum der
Ausgangswelle versetzt ist

(Scheibenradius)

(Versatzabstand)

Beschleunigung 0.3 G

Beschleunigung 0.3 G

6

5

— 500 °/s oder weniger ||

4

\ ——600°/s

N\

Lastgewicht (kg)
w

N

———

50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

6

5

— 500 °/s oder weniger |

4

\ ——600°/s

Lastgewicht (kg)
w

AN
e~

0 50

100 150 200 250 300
Versatzabstand (mm)

Beschleunigung 0.5 G

Beschleunigung 0.5 G

6

5

4

—— 500 °/s oder weniger ||
——600°/s

L\

\

Lastgewicht (kg)
w

AN

\\\

S ——

50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

6

I I I

5 — 500 °/s oder weniger ||
B \ —600°/s
= 4
=
g\
%3
2 3
]
&L\
ki N

1 AN

0 \§§

0 50 100 150 200 250 300

Versatzabstand (mm)

Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert

s Empfohlener Bereich
T 12 ]
pd
& 09 1/
© v
= rd
g 0.6 >
Ny /
(9]
wv 03
0.0
0O 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
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EC EleCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar o) 3D
www.iai-automation.com <Ay CAD
M.E: Mechanischer Endpunkt
S.E: Hub-Endpunkt
T
T
|
u_\$'_u
133 (ohne Bremse) Sicherstellung
155 (mit Bremse) von min. 100
60 (ohne Bremse) 0.3 M3, Tiefe 6
82 (mit Bi B , Tiefe
(it Brense) 4 - (fur Erdungsanschluss)
Steckbuchse fiir Stromversorgung/\ _ 16 (64)
__| status-LED E/AKabel !
@ — | R 1 @ (— ‘
I
, L \
Sy = = i
s = = 7
% 7 g B E " b
@ b — = q
I \ = g B . T, IS S < W
: < b ) D 0 N 5
[ @- & ol N l B ol ~ &
© : ~ > Hig ° E 8 G Q -
2 \ i J 0 [® L =
Einstellschraube @566 angebohrt < 2-M4, Tiefe 8 Teaching- 23.05 o . S Langloch, Tiefe 4
169,11 \fir Abtriebswelle 177 Flacsenkung, L oo\ \ e S adng: / o 2-M8, Tiefe 12 .
Tiefe 6.5 7\ 4 H7 Passloch, Tiefe 5 4 H7 Passloch, Tiefe 4
4-M4, Tiefe 6 (gleichmaBig verteilt) %’6
% ®
W
(Hinweis) Die schraffierte Flache in der Detailansicht von X
47302 zeigt den rotierenden Teil an.
030h7 Detailansicht von S * Richtung (Rotation) < trichelte Linie -
o 011 H7, Tiefe 5 Details Grundrahmen-Langloch T Aibeitsbereich (330°)
2s | (Mufferverbindung)
Kantenfase C0.5 186
[ = | % =
S |
~| N " T o f
i ot — :
2]
545 ! Schmieranschluss DEta."anSiCht des
Schmieranschlusses
58.7 (vom Rahmenboden)
13.5
4
<t
S.E.(330°) 72.5 (vom Rahmenboden) 6.25;
1186 Langloch, Tiefe 4.5
13115 Qs
5 &l N
~
g e =138
/ 2
Y= == :'Ig s
S|
R0 () Detailansicht von U
— < Details Langloch
S 25 <3 9
Gestrichelte Linie - b{E M6
Arbeitsbereich (330°) ” (Einschraubtiefe 12)
Spezifikation mit umgekehrter Referenzposition Spezifikation mit Adapterschaft Spezifikation mit Adapterplatte
M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
X Ohne Bremse 0.88 kg
Gewicht =
Mit Bremse 0.98 kg

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fur Einzelheiten hierzu siehe S. 31.
EC-RTC9 1 I



EC EleCylinder

EC-

RTC12

Achsbreite 24V
120
mm

Schritt-
motor

EC

B Modellspezifikationen

- RTC12 M

330 -

eitsbereich E/A

- Optionen

‘ Serie

Typ i

zung

1/45

M Ubersetzung

=
2

330° Rotation

Motor-E/A-Spannungsversorgungs-
Kabellangen siehe Tabelle unten

Optionen siehe Tabelle unten

(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Fiir Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm
von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment”.

(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstuicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
Fur Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und zuldssiges Tragheitsmoment”.

(3) Die Bremse ist nur fiir Riickhaltezwecke einzusetzen. Sie ist nicht zum Abbremsen oder fiir einen Not-Aus-Stop zu verwenden.

(4) Fur die Modellwahl sind eine Berechnung entsprechend dem Auswahlverfahren (ab S. 5) durchzufiihren sowie die
Betriebsbedingungen zu tiberpriifen.

(5) Fiir den Schubbetrieb siehe ,Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert”. Die aufgelisteten Schubkrafte
geben nur Referenzwerte wieder.

(6) Die max. Beschleunigung betragt bei inaktiver Energiespar-Einstellung 0,7 G wéhrend der horizontalen/unter der Decke liegenden
Bewegung und 0,5 G auf der Seite liegend bzw. in vertikaler Lage. Bei aktiver Energiespar-Einstellung betragt diese 0,5 G
wahrend der horizontalen/unter der Decke liegenden Bewegung und 0,3 G auf der Seite liegend bzw. in vertikaler Lage.

Hauptspezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Bezeichnung

Beschreibung

Ubersetzung 1/45 Antriebssystem Hypoidgetriebe + Zahnriemen
Max. Drehmoment (N-m) 8.0 Wiederholgenauigkeit +0.01°
Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (°/s) 600 Homing-Methode Mechanischer Anschlag
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (°/s) 20 Homing-Genauigkeit +0.01°
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 Spiel max.0.2°
(Hinweis 1) Max. Beschleunig./Verzog. (G) (Hinweis 2) 0.7 Zuldssige Haltekraft 400 N
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslésende Magnetbremse Zuldssiges Lastmoment (Hinweis 4) 18 N'‘m
Bremshalte-Drehmoment (N-m) (Hinweis 3) 53 Zuldssiges Tragheitsmoment 0.13 kg'm*
Arbeitsbereich (°) 330 Radiale Laufabweichung max. 0.1 mm

(Hinweis 1) 1 G = 9807 °/s’

(Hinweis 2) Nur bei Horizontal-Lage. In Seiten/Vertikal-Lage betrégt die max. Beschleunigung/Verzog. 0.5 G.
(Hinweis 3) Sowohl das zuldssige Tragheitsmoment als auch das Bremshalte-Drehmoment sind nicht
unbedingt gleichzeitig einzuhalten. Zu bestatigen ist, dass das Lastdrehmoment das

Haltedrehmoment nicht tbersteigt.

H Richtung des Rotationsachs-Lastmoments

A

‘“\o“\el'\t

3 v

Haltekraft

Axiales (Kraft-)Laufspiel
(lastfrei): 0.1 mm

Radiales Laufspiel
(lastfrei): 0.1 mm

P

1 5 EC-RTC12

Axiale Laufabweichung

max. 0.1 mm

Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit

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

Schutzart P20

Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s*

Motortyp [J42-Schrittmotor (Stromaufnahme: max. 4.2 A)
Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut

Anzahl der Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 4) 12 N-m in Seiten/Vertikal-Lage.



Ec EleCylinder

Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung
H Standard-Anschlusskabel

Name Code Seite
} RCON-EC Anbindungs- RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) ACR 23
Kabel- Kabel- Nutzereigene Verdrahtung I P Bremse B 23
- Spezifikation (mit beidseiti- —
code lange (ohne Steckbuchsen) o i) (T Umgekehrte Referenzposition NM 23
g PNP-Spezifikation PN 24
0 Kein Kabel |Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis2) Adapterschaft SA 24
1~3 1~3m Adapterplatte TA 24
CB-REC-PWBIOICICI-RB
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOCICICI-RB enthalten Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung TMD2 24
6~7 6~7m enthalten .
8~10 8~10m Batterieloser Absolut-Enkoder WA 24
(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird. Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 24
(Hinweis 2) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert. Fur Einzelheiten siehe Seite 43. "
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle wL2 24

M 4-direktionales Anschlusskabel

: RCON-EC Anbindungs-
o e |y | Spetfaton e
gen Steckbuchsen) (Hinweis 1)
S1~S3 | 1~3m
S4~S5 | 4~5m | CB-EC2-PWBIOCJOJ-RB | CB-REC2-PWBIOCICICI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten enthalten
S8~S10 | 8~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird.

(Hinweis) Roboterkabel ist

Die positive Drehrichtung verlduft im Uhrzeigersinn von oben auf das rotierende Teil gesehen.

Bei der Referenzfahrt dreht sich die Achse gegen den Uhrzeigersinn bis zum mechanischen Anschlag.
Hier erfolgt ein Richtungswechsel bis zum Referenzpunkt (Home-Position) und dortigem Halt.

(Hinweis) Bei der Option mit umgekehrter Referenzposition sind alle Bewegungsrichtungen gegenlaufig.

Standard.

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezi-
fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).

Referenzfahrt und positive Drehrichtung
H 330°-Rotationstyp

Arbeitsbereich (330°)

Home-Position

Mechan. Anschlag

Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment / zuldssigem Tragheitsmoment

H Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment
Energiespar-Einstellung inaktiv

Energiespar-Einstellung aktiv

’é 10.0 ’é\ 10.0

= =

- 80 ~ 80

c c

£ £

o 6.0 o 6.0 N

£ £

v 40 ™ Y 40

Q N Q

(%] wv

[@)] [@)] N

2.0 2.0

g s ~—_
(o)) o))

(%) (%)

> 0.0 S 0.0

< 0 100 200 300 400 500 600 700 < 0 100 200 300 400 500 600 700

Dreh-Geschwindigkeit (°/s) Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

H Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und zuldassigem Tragheitsmoment
Energiespar-Einstellung inaktiv Energiespar-Einstellung aktiv

NE 150 rCE“ 150

2 2

7, 120 0:3G B 120

3 3

5 905G g o

: : A\

§ 60 E 60 NO3

2 2 NN

S 0.7G N 5, 0.5G ™ N

= = = ~\

4, g, —
N 0 100 200 300 400 500 600 700 N 0 100 200 300 400 500 600 700

Dreh-Geschwindigkeit (°/s) Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

(Hinweis) 0.7 G nur bei horizontalem/unter der Decke liegendem
Einsatz moglich.

(Hinweis) 0.5 G nur bei horizontalem/unter der Decke liegendem

Einsatz moglich.
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EC EleCylinder
Richtwerte fiir das Lastgewicht nach Ausformung

B Im Fall von scheibenformigen, auf der Ausgangswelle

B Im Fall einer Last, dessen Schwerpunkt zum Zentrum der

zentrierten Lasten

Ausgangswelle versetzt ist

(Scheibenradius)

(Versatzabstand)

Beschleunigung 0.3 G (Energiespar-Einstellung inaktiv)

Beschleunigung 0.3 G (Energiespar-Einstellung inaktiv)

45 I I
S B\ AL
g 3 AN —300°/s
£ 3 T\ ——400°/s
% 20 AN —500°/s
2 \ \ —600°/s

AN

—
0 50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

A

/
ez

45 I I
- [T s
g 5[ L — 300
£ 3 LIV ——400°/s
2 5 [LAVANY —500°/s
ERMIAVANY — s
& ol AN

RN

0 50 100 150 200 250 300
Versatzabstand (mm)

Beschleunigung 0.7 G (Energiespar-Einstellung inaktiv)

Beschleunigung 0.7 G (Energiespar-Einstellung inaktiv)

45 I I
Il s
£ s — s
£ 3 1K ——400°/s
2 5 A —500°/s
P ER\\\\Y — 0%
LM IR\

s NN

50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

45 I I
40 —100°/s
—~ 35 —200°/
g sl — 00
£ 3 L ——400°/s
2 20 WL — 5005
& 2 — o
LB\
AN
5
% 50 100 150 200 250 300

Versatzabstand (mm)

Beschleunigung 0.3 G (Energiespar-Einstellung aktiv)

Beschleunigung 0.3 G (Energiespar-Einstellung aktiv)

45 I I
R s
2 5 LA — 3007
£ 3 LA ——400°/s
2 5 [AUANN —500°/s
2 sl VAN

NN

NN NS

50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

45 I I
40 —100°/s
— 35\ I —200°/s
g2 5 (A —300s
£ 3 LN ——400°/s
2 20 VA — 5005
S WA
L NI \\
s AN
N A ——
% 50 100 150 200 250 300

Versatzabstand (mm)

Beschleunigung 0.5 G (Energiespar-Einstellung aktiv)

Beschleunigung 0.5 G (Energiespar-Einstellung aktiv)

0 50 100

45 I I

RN — a0

2 5[ H — s00°%

£ 3 [T ——400°/s

% 20 [HVANN —500°/s

ERH RN

NN

NN

]

150 200 250 300
Scheibenradius (mm)

W

45 I I
40 —100°/s
- 35 —200°/s
g2 A —300s
5 25 \\\\\\ —400°/s
2 2 —500°/s
2
L

NN

NN

0 100 150 200 250 300
Versatzabstand (mm)
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EC EleCylinder

Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich

6.0

o
=

bl
=

~
o

Schubkraft (N-m)

=)

00 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar D) 3 D
www.iai-automation.com cAv CAD
I
0 M.E: Mechanischer Endpunkt
I S.E: Hub-Endpunkt
i
166.5 (ohne Bremse) Sicherstellung
204.5 (mit Bremse) on min. 10¢
73 (ohne Bremse)
111 (mit Bremse) 103
36.3
865 Steckbuchse fir Strom- 358 (86.5)
- / E/A-Kabel L
@ Status-LED \rq @ ‘
Teaching- |
= _— =1
Anschluss Lj ‘
I (= = - |
o K
~ =
n G
[y SR / " ] &
1T & — \ < g i bt - =
R ¥ o \ AN PN — s 3
S| Lo 2 o @ o

_J

Einstellschraube @/ 2-8.5 angebohrt A 2-M5, Tiefe 10 ET 26.5 2-M10, Tiefe15 | S Langloch, Tiefe 4
fiir Abtriebswelle 175 Flachsenkung, > (Service-Schraube) M3, Tiefe 6
Tiefe 8.5 7 . el 4 H7 Passloch, Tiefe 4
S 5 H7 Passloch, Tiefe 6 (fiir Erdungs-
v % anschluss)
4-M5 Tiefe 7.5 (gleichmaBig verteilt) S
%
o

Gestrichelte Linie -
Arbeitsbereich (330°)

+ Richtung (Rotation)
P —

o40h7 | 921H7,Tiefe s

Q. (Muffenverbindung) Detailansicht von S
N EEms ils Grundrah loch
] T« 05 Details Grundrahmen-Langloc|
u_'_'_u‘ ‘*’T’*‘ 18.6.
1l &= \ o @]
O | A 7 T o
o £ )
IS T
|
I

Schmieranschluss, . .
Detailansicht des

38 Schmieranschlusses Detailansicht von X

(Hinweis) Die schraffierte Flache in der Detailansicht von X zeigt den rotierenden Teil an.

74
(vom Rahmenboden
105.5 15
S.E. (330°) (vom Rahmenboden) = 5
ME. (-2.59 36 12 8 i
E.(257) [+ Richtung (Rotation) 335
P 25 5 _
| <
S ol |2
— 5le CEE
e ilansicht von U
a Detailansic|
S
: 801 max) X Details Langloch
§ ) o = % M
Home (0°) Esggltcsrl;eelrteeiéllwn(li’%oﬂ £ ; Cs FEinsc%\raubﬂefeM)
&l
Spezifikation mit umgekehrter Referenzposition Spezifikation mit Adapterschaft Spezifikation mit Adapterplatte
B Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
. Ohne Bremse 1.74 kg
Gewicht S
Mit Bremse 1.90 kg
Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fur Einzelheiten hierzu siehe S. 31.

EC-RTC12 1



EC EleCylinder

EC-RTC18

Achsbreite

190

Einfach
Staub-
geschiitzt

EC

B Modellspezifikationen

- RTC18

M -

330 -

‘ Serie ‘ - ‘ Typ A reich - ‘ D ‘ Motor-E/A - Optionen
M Ubersetzung ‘ 330 ‘ 330° Rotation ‘ Motor-E/A-Spannungsversorgungs- : N
1/40 Kabellangen siehe Tabelle unten Optionen siehe Tabelle unten

(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Gesch
von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment
(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstticks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
Fur Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und zuldssiges Tragheitsmoment”.
(3) Die Bremse ist nur fiir Riickhaltezwecke einzusetzen. Sie ist nicht zum Abbremsen oder fiir einen Not-Aus-Stop zu verwenden.
(4) Fur die Modellwahl sind eine Berechnung entsprechend dem Auswahlverfahren (ab S. 5) durchzuftihren sowie die
Betriebsbedingungen zu tberprifen.
(5) Fiir den Schubbetrieb siehe ,Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert”. Die aufgelisteten Schubkrafte
geben nur Referenzwerte wied

er.

windigkeit ansteigt. Fur Einzelheiten siehe das ,Korrelogramm

(6) Die max. Beschleunigung betrégt 0,7 G wahrend der horizontalen/unter der Decke liegenden Bewegung und 0,5 G auf
der Seite liegend bzw. in vertikaler Lage.
(7) Bei Anschluf3 der RCON-EC-Spezifikation (ACR) tiber die EC Anbindungs-Einheit (RCON-EC-4) ist die Zahl der anschliess-

baren Achsen begrenzt. Zu Einzelheiten siehe Seite 34.

Hauptspezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Bezeichnung

Beschreibung

Ubersetzung 1/40 Antriebssystem Hypoidgetriebe + Zahnriemen
Max. Drehmoment (N-m) 25.2 Wiederholgenauigkeit +0.02°
Geschwindigkeit/ | Max. Geschwindigkeit (°/s) 450 Homing-Methode Mechanischer Anschlag
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (°/s) 20 Homing-Genauigkeit +0.02°
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 Spiel max.0.2°
(Hinweis 1) Max. Beschleunig./Verzog. (G) (Hinweis 2) 0.7 Zuldssige Haltekraft 1000 N
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslésende Magnetbremse Zuldssiges Lastmoment (Hinweis 4) 25 N-m
Bremshalte-Drehmoment (N-m) (Hinweis 3) 16 Zuldssiges Tragheitsmoment 0.49 kg'm*
Arbeitsbereich (°) 330 Radiale Laufabweichung max. 0.1 mm

(Hinweis 1) 1 G = 9807 °/s’

(Hinweis 2) Nur bei Horizontal-Lage. In Seiten/Vertikal-Lage betrégt die max. Beschleunigung/Verzog. 0.5 G.

(Hinweis 3) Sowohl das zuldssige Tragheitsmoment als auch das Bremshalte-Drehmoment sind nicht
unbedingt gleichzeitig einzuhalten. Zu bestatigen ist, dass das Lastdrehmoment das
Haltedrehmoment nicht tbersteigt.

H Richtung des Rotationsachs-Lastmoments

A

" ‘“o“'\el'\t

\,’65
/:

h

Haltekraft

Axiales (Kraft-)Laufspiel
(lastfrei): 0.1 mm

Radiales Laufspiel
(lastfrei): 0.1 mm

.~ v

P

1 g EC-RTC18

Axiale Laufabweichung

max. 0.1 mm

Zuldssige Temperatur / Feuchtigkeit

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

Schutzart P20

Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s*

Motortyp [J565P-Schrittmotor (Stromaufnahme: max. 6 A)
Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut

Anzahl der Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 4) 16 N-m in Seiten/Vertikal-Lage.



Ec EleCylinder

Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung
H Standard-Anschlusskabel

Kabel- Kabel- Nutzereigene Verdrahtung RCQN-E.C Anb!ndu.ngst .

code lange (ohne Steckbuchsen) fplil e (il 2 e 5
9 u gen Steckbuchsen) (Hinweis 1)

0 Kein Kabel |Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 2)

1~3 1o 3m B-REC-PWBIOLICIC-RB

4~5 | 4~5m | cpec-pweoOORE | o rCWBIODH-

6~7 6~7m enthalten

8~10 8~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewdhlt wird.

(Hinweis 2) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert. Fur Einzelheiten siehe Seite 43.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.
M 4-direktionales Anschlusskabel

RCON-EC Anbindungs-
Spezifikation (mit beidseiti-
gen Steckbuchsen) (Hinweis 1)

Kabel- Kabel-
code lange

Nutzereigene Verdrahtung
(ohne Steckbuchsen)

S1~S3 1~3m
S4~S5 4~5m
S6 ~S7 6~7m
S8~S10 | 8~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird.
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

CB-EC2-PWBIOLIICI-RB
enthalten

CB-REC2-PWBIOCII[J-RB
enthalten

Name Code Seite
RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) ACR 23
Bremse B 23
Externer Stopper (Hinweis 2) ES 23
Umgekehrte Referenzposition NM 23
PNP-Spezifikation PN 24
Adapterschaft SA 24
Adapterplatte TA 24
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung TMD2 24
Batterieloser Absolut-Enkoder WA 24
Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 24
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle WL2 24

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezi-
fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).

(Hinweis 2) Bei Auswahl des externen Stoppers (ES) wird die Adapterplatte (TA) mitmontiert
ausgeliefert.

Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und Ausgangs-Drehmoment / zuldssigem Tragheitsmoment

B Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und
Ausgangs-Drehmoment

B Korrelogramm von Dreh-Geschwindigkeit und
zuldssigem Tragheitsmoment

w
o
(=3

250 \
200 \

Ausgangs-Drehmoment (N-m

150 \\
10.0 \\
50 \\
\
0.0
0 100 200 300 400 500

Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

600
0.3G
500 \
400 \
0.5G
300 AN

200} N
0.76\\ T

Zulass. Tragheitsmoment (x107 kg-m?)

100 S \\
\§
0
0 100 200 300 400 500

Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

Referenzfahrt und positive Drehrichtung
H 330°-Rotationstyp

Arbeitsbereich (330°)

+ Richtung

Home-Position

Mechan. Anschlag

Drehachse

Die positive Drehrichtung verlauft im Uhrzeigersinn von oben auf das rotierende Teil gesehen.

Bei der Referenzfahrt dreht sich die Achse gegen den Uhrzeigersinn bis zum mechanischen Anschlag.

Hier erfolgt ein Richtungswechsel bis zum Referenzpunkt (Home-Position) und dortigem Halt.

(Hinweis) Bei der Option mit umgekehrter Referenzposition sind alle Bewegungsrichtungen gegenlaufig.

(Hinweis) 0.7 G nur bei horizontalem/unter der Decke liegendem
Einsatz moglich.
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EC EleCylinder

Richtwerte fiir das Lastgewicht nach Ausformung

H Im Fall von scheibenférmigen, auf der Ausgangswelle
zentrierten Lasten

H Im Fall einer Last, dessen Schwerpunkt zum Zentrum der
Ausgangswelle versetzt ist

(Scheibenradius)

(Versatzabstand)

Beschleunigung 0.3 G

Beschleunigung 0.3 G

120 I I
100 —100s
— “ \ \ —200°/s
o
< 80 —300°s ——
= — 400°/s
2 60 ]
H \ \\ \ —450°/s
>
2 40 N
ke NN
20 =
\ \ﬁg\_\_\\
0
0 50 100 150 200 250 300

Scheibenradius (mm)

120 T
100 —100°/s
—_ \ ——200°/s
o
< 80 —300°/s ——|
< \\ \ —400°/s
]
H 60 \\ \ —450°/s
jeal
2 40 \
©
I ANAN
20 ¥
\\%&%\
0 ——

0 50 100 150 200 250 300
Versatzabstand (mm)

Beschleunigung 0.5 G

Beschleunigung 0.5 G

Scheibenradius (mm)

120 I I 120 I I
100 —100°/s 100 ——100°/s
— \ \ —200°/s — —200°/s
()] ()]
< g —300%/s |—] < 80 —300%s ||
£ o 10\ — g [N e
gz o0 \\ \\ —450°/s gz o0 \ \ —450°/s
Q Q
2 40 2 40
< [+
5 LN AN
20 \
o —_—— o
0 50 100 150 200 250 300 0 50 100 150 200 250 300
Scheibenradius (mm) Versatzabstand (mm)
Beschleunigung 0.7 G Beschleunigung 0.7 G
120 I I 120 I I
100 ——100°/s 100 ——100°/s
— \\ \ — 2005 — \\\ — 2005
D D
< g —300%/s |—] < 8o —300%s ||
£ \\\ \ — 4005 £ \\\\ — 4005
g 60 \\ \ —4s0s ] s 60 \\\ —a450°/s [ |
(] (]
2 40 =
© ©
5 AN AN\
20 SRS 20 N
0 0
0 50 100 150 200 250 300 0 50 100 150 200 250 300

Versatzabstand (mm)

Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert

250 Empfohlener Bereich
€ 200
& 150 L
© /
X /
< 100 —
S |
wv 50
00
0O 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
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Ec EleCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar o) 3D
www.iai-automation.com <Ay CAD
M.E: Mechanischer Endpunkt
S.E: Hub-Endpunkt
———— T 7
|
2135 (0.8) 59.5
64.5 94 58.9
1115 5H7 Passloch, Tiefe 6
— & Steckbuchse fir Strom- —
versorgung / E/A-Kabel ©
Status-LED
Teaching-
7)&\ = Anschluss
i " <O ,¥ &
8 ¥
_| ol
g 3
5 2|
S § o — —f@s—v === —fp=={=
&
© ) 5H7 Passloch, Tiefe 5 E s |9
. o) E-ANNN ne // Kantenfase C0.5 2 A
<) -
@ Vai B a
Joul B2 = &I foft] ® FP T D
36.9 o o n 385 4-M10, Tiefe 25 S #?r;gl;:ch,
& o | iefe
4-85 angebohrt Q) . 2 . " (94) —
Einstellschraube 15 Flachsenkung, Tiefe 8.5 d" 225 05 o) ‘Sé M4, Tiefe 11 (fir
fiir Abtriebswelle 8-M6, Tiefe 9 9, Erdungsanschiuss) (111.5)
(Kreuzschlitz Nr. 2) (gleichmaRig verteilt) 6’»),, %,
%"" (Hinweis) Die schraffierte Fliche in der Detailansicht von X
zeigt den rotierenden Teil an. )
075 h7 033 H7, Tiefe 5 +Richtung  Coswichelte
Schmieranschluss @) (Muffenverbindung) (Rotation) bereich (330°)
N | Kantenfase C0.5 —_
g— 186 540
o .
N e
=
3 |3 ‘ an
©| N[ - ‘ ©
R
e : ] ),
o
"’ [
; Detailansicht Detailansicht von S
85.5 des Schmier- Details Grundrahmen-
anschlusses Langloch

Spezifikation mit
umgekehrter Referenzposition

Gestrichelte Linie -
Arbeitsbereich (330°)

Spezifikation mit Adapterschaft

M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Ohne Bremse 6.16 kg
Gewicht
Mit Bremse 6.54 kg

T
2
109 3w
133 1355,  (vom Rahmenboden) £S5
(vom Rahmenboden) g aQ
%‘” 30 2|8 5H7 Passloch, Tiefe 5
L Sl on 5t
385 gz (\ | P IgE
9| 235
30 5 9% @ = = @ s 2|8
(<] (<]
D ©
> ® ©
. == x. © © — . =
GRS o ° T Y | 8
& < O 9
0 @5 ° ©|© °
@ e e @]

8-M6, Tiefe 12
(gleichméRig verteilt)

225

Spezifikation mit Adapterplatte

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fur Einzelheiten hierzu siehe S. 31.
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EC EleCylinder

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Nach unten: CJB Nach links: CJL Nach rechts: CJR Nach oben: CJT

i Einsetzbare Modelle
Optionscode Arbeitsbereich

Beschreibung 1 Stopper-Set: 0 bis 300 * 2 Stopper-Sets: 0 bis 270 °

EC-RTC18 Modellteil-Nr. EC-ESBR-RTC18
(Einzelgewicht: 0.18 kg / Material: Stahl [vernickelt])

@ Komponenten (bei Bestellung als Einzel-Einheit) (2135) -(08)
(3 Stopper-Block: 1 St. (enthalten)
(5 Gewindebolzen mit Sechskant-

Kopfloch (M8 x 12): 1 St. (enthalten) (DTisch-Adapter

Tisch-Adapter

22
Stopper-Rin I
Stopper-Block

(@sSchraube mit Sechskant-Kopfloch

(3Stopper-Block (@stopper-Rng
(®Anschlagschraube mit
Sechskant-Kopfloch

5H7 Passloch, Tiefe 5 H

8-M6 Tiefe 12 M8-Gewindebolzen
mit Sechskant-Kopfloch

*Zur Befestigung des
Stopper-Blocks

(@Stopper-Ring

) (28.6)
Max. Uberhang des Stopper-Blocks

@35 H7 (Zapfen)
(€

@ Komponenten (bei Auswahll als Option) ]
i (D Tisch-Adapter: 1 St. (montiert ausgeliefert) : )
| @ Stopper-Ring: 1 St. (enthalten) ] l:
! 3 Stopper-Block: 1 St. (enthalten) :

| @ Schraube mit Sechskant-Kopfloch (M5 x 15): 4 St. (enthalten) |

i (® Gewindebolzen mit Sechskant-Kopfloch (M8 x 12): 1 St. (enthalten) |

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

2 3 Optionen




EC EleCylinder

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle
Beschreibung
EC-RTB4 Modellteil-Nr. EC-SA-RTB4

(Einzelgewicht: 0.1 kg / Material: Kupfer [vernickelt])
Tragheitsmoment 0.02 X107 kg-m?

EC-RTC12 Modellteil-Nr. EC-SA-RTC12
(Einzelgewicht: 0.16 kg / Material: Kupfer [vernickelt])
Tragheitsmoment 0.05x107 kg+m?

Optionscode Einsetzbare Modelle
Beschreibung
EC-RTB4 Modellteil-Nr. EC-TA-RTB4

(Einzelgewicht: 0.09 kg / Material: Aluminium [weiB eloxiert])
Tragheitsmoment 0.04x103 kg+m?

EC-RTC12  Modellteil-Nr. EC-TA-RTC12

(Einzelgewicht: 0.13 kg / Material: Aluminium [weil eloxiert])
Tragheitsmoment 0.11x103 kg-m?

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

EC-RTC9 Modellteil-Nr. EC-SA-RTC9
(Einzelgewicht: 0.06 kg / Material: Stahl [vernickelt])
Tragheitsmoment 0.006x10? kg-m?

EC-RTC18 Modellteil-Nr. EC-SA-RTC18
(Einzelgewicht: 0.39 kg / Material: Stahl [vernickelt])
Tragheitsmoment 0.19x 10 kg+m?

EC-RTC9 Modellteil-Nr. EC-TA-RTC9
(Einzelgewicht: 0.08 kg / Material: Aluminium [weil eloxiert])
Tragheitsmoment 0.04x103 kg+m?

EC-RTC18 Modellteil-Nr. EC-TA-RTC18
(Einzelgewicht: 0.32 kg / Material: Aluminium [weil eloxiert])
Tragheitsmoment 0.34x103 kg-m?

® Komponenten (bei
Bestellung als Einzel-Einheit)
Adapterschaft: 1 St.

® Komponenten (bei
Bestellung als Einzel-Einheit)
Adapterplatte: 1 St.

Optionen 2 4




EC EleCylinder

Schubbetrieb

Die Schubbetriebs-Funktion dient zum Driicken und Halten wie bei einer pneumatischen Rotationsachse.

[Schubkraft-Einstellung] (Beispiel)
EC-RTC12
« Die Schubkraft-Einstellung wéahrend des Schubbetriebs erfolgt am
EleCylinder durch Anderung des Schubkraft-Prozentwerts. 60 Empfohlener Bereich
« Dazu ist die Schubkraft fiir das Modell auf der Produktseite im .

,Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert” zu prifen und
ein die Voraussetzungen erfiillendes Modell auszuwdhlen.

Schubkraft (N-m)

0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

<Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert>

/

p
A Achtung

- Das ,Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert” zeigt eine Schubkraft-Leitlinie fir jeden Stromgrenzwert an.

« Individuelle Abweichungen im Motor und Schwankungen im Maschinenbetrieb kdnnen den Schubkraft-Grenzwert um ca. 40 % anheben,

auch wenn der Stromgrenzwert gleich bleibt. Dies gilt insbesondere bei einem Stromgrenzwert von bis zu 30 % (bis zu 42 % fiir EC-RTB4),
wodurch sich der Schubkraft-Grenzwert um 40 % und mehr erh6hen kann.

- J

Einschaltdauer
Die Einschaltdauer gibt den prozentualen aktiven Nutzungsgrad der Achse fiir einen Arbeitszyklus an.

Die EleCylinder-Rotationstypen kdnnen mit einer Einschaltdauer von 100 % betrieben werden.

™ D : Einschaltdauer
D= —x100 (%) . o - .
Tvm+Tr Tm: Betriebszeit (einschlieBlich Schubbetrieb)

Tr: Stillstandszeit

Ge-
schwin-
digkeit

Beschleunigung—1 Verzégerung

Konstantgeschwin- Haltbereich  Zeit
digkeitsbereich ) )
etriebszeit Tm Stillstandszeit Tr

1 Arbeitszyklus

2 5 Schubbetrieb / Einschaltdauer



Ec EleCylinder

Anschlussarten zur SPS

Fir die Verbindung der Rotationsachse EC-RTB4 mit einer SPS stehen die drei Anschlussarten unten zur Verfiigung.
Zu beachten sind die Anschlussbegrenzungen und die separat zu bestellenden Teile. * Bei Anderung der Anschlussart ist 1Al zu kontaktieren.

1. Bei direktem Anschluss an die SPS (PNP/NPN-Spezifikation)

Interface-Box- Interface-  Spannungsversorgungs-E/A-Kabel oder

Achskabel (Hinweis) Adapterkabel : : :
(Auswahl Kabellange: 1 m ~9 m) <CB_5N_BJ002> Box Klemmleisten-Stecker (Hinweis)
(Auswahl Kabelldnge: 0 m ~ 9 m)
] [ ] I
N J
N SPS

EC-RTB4

Standard-Zubehor

* Die Interface-Box-Spezifikation variiert
entsprechend den ausgewahlten Optionen.

(Hinweis) Die Gesamt-Kabelldnge von Achskabel und Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (oder kundenseitig bereitgestelltem Kabel im Fall eines Klemmleisten-Steckers) sollte < 10 m sein.

2. Bei Anschluss an die SPS liber eine EC Anbindungs-Einheit (RCON-EC-Anschluss-Spezifikation)
[Touch-Panel-Dateneingabegerit mit drahtgebundener Verbindung]

Achskabel
(Auswahl Kabelldnge: 0 m ~ 10 m) Kundenseitig bereitgestellt
(]
SPS
EC-RTB4
*Mit Optionswahl: ACR EC Anbindungs-Einheit

L.

Handprogrammiergerat Fahrt-Handregler
TB-03 (drahtgebunden) TBD-1 (drahtgebunden)

3. Bei Anschluss an die SPS liber eine EC Anbindungs-Einheit (RCON-EC-Anschluss-Spezifikation)
[Touch-Panel-Dateneingabegerit mit drahtloser Verbindung]

Die Konfiguration unten zeigt die Teile-Nummern fiir die drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (WL). Beztiglich der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2)
ist Al zu kontaktieren.

Interface-Box Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
<ECW-CYNWL-CB-ACR> fur RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (Hinweis)
Achskabel (Hinweis) Interface-Box- (Auswahl Kabelldnge: 1 m ~ 9 m)
(Auswahl Kabelldnge: 1 m ~ 9 m) Adapterkabel
<CB-CVN-BJ002> Kundenseitig
bereitgestellt
{1 [ ] I, ]
- e / SPs

EC-RTB4

EC Anbindungs-Einheit
*Mit Optionswahl: ACR Separat zu bestellen

(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange von Achskabel und Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
fir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation sollte < 10 m sein.

Handprogrammiergerdat  Fahrt-Handregler
TB-03 (drahtlos) TBD-1WL (drahtlos)

(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange von Achskabel und Spannungsversorgungs-E/A-Kabel der RCON-EC-Anschluss-Spezifikation sollte < 10 m sein.

Anschlussarten zur SPS 2 6



EC EleCylinder

“

@/ Endplatte

A\

7

@

AN

Endplatte

—/
@/ @

(D Baugruppe Steuerungsabdeckung
(RTC9: Steuerungsabdeckung/Verbindungskabel)
(RTC12: Steuerungsabdeckung/Verbindungskabel/Endplatte)
(RTC18: Steuerungsabdeckung/Verbindungskabel/Endplatte)
(2 Motor-Einheit
(3 Zahnriemen
@ Abstandskupplung
(5) Achskabel-Montageabdeckung
(® Interface-Box-Adapterkabel
@ Interface-Box

2 7 Ersatzteile (Achse)

@—

\
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EC EleCylinder

Die Ziffern an der Tabelle korrespondieren mit denen in der schematischen Darstellung
(Hinweis) Ersatzteile werden ohne Befestigungsschrauben geliefert (auBBer bei ®).
Fir Anderungswiinsche kontaktieren Sie IAl.

(D-1 Baugruppe Steuerungsabdeckung

(2 Motor-Einheit

(1-2 Baugruppe Steuerungsabdeckung
Stromversorgung (TMD2-Option)

fiir getrennte Motor/Steuerungs-

Typ E/A Drahtlos Modellcode Typ Enkoder Bremse Modellcode
Nein CCA-EC-RTC9
Inkremental Nein | EC-MURTC9
NPN WL CCA-EC-RTC9-WL RTCO
WL2 CCA-EC-RTC9-WL2 i -
RTCO : Batterielos- | -\ . | EC-MURTCO-WA
Nein CCA-EC-RTC9-P Absolut
PNP WL CCA-EC-RTC9-P-WL
Inkremental Nein | EC-MURTC12
WL2 CCA-EC-RTC9-P-WL2 RTC12
Nein CCA-EC-RTC12 i -
' Batterielos- | -\ i | EC-MURTC12-WA
NPN WL CCA-EC-RTC12-WL Absolut
WL2 CCA-EC-RTC12-WL2 Nein EC-MURTC18
RTC12 - Inkremental
Nein CCA-EC-RTC12-P RTC18 Ja EC-MURTC18-B
PNP WL CCA-EC-RTC12-P-WL Batterielos- Nein EC-MURTC18-WA
WL2 CCA-EC-RTC12-P-WL2 Absolut Ja EC-MURTC18-WA-B
Nein CCA-EC-RTC18 * Fr den Ersatz der Motor-Einheit mit Bremse kontaktieren Sie IAIl.
NPN WL CCA-EC-RTC18-WL A
WL2 | CCAEC-RTCI8-WL2 (3 Zahnriemen
RTC18 -
Nein CCA-EC-RTC18-P Typ Modellcode
PNP WL CCA-EC-RTC18-P-WL RTC9 TB-EC-RTC9
WL2 CCA-EC-RTC18-P-WL2 RTC12 TB-EC-RTC12
RTC18 TB-EC-RTC18

* Fur den Ersatz des Zahnriemens beim Typ mit Bremse kontaktieren Sie IAI.

(1-3 Baugruppe Steuerungsabdeckung fiir getrennte Motor/Steuerungs-
Stromversorgung mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (ACR-Option)

Typ E/A Drahtlos Modellcode @ Abstandskupplung
Nein CCA-EC-RTC9-TMD2 e Modellcode
NPN WL CCA-EC-RTCO-TMD2-WL RTC18 CPG-ECSR7
WL2 | CCA-EC-RTC9-TMD2-WL2
RTCo Nein CCA-EC-RTC9-P-TMD2 (3 Achskabel-Montageabdeckung
PNP wL CCA-EC-RTCO-P-TMD2-WL Typ Kabelaustrittsrichtung Modellcode
WL2 | CCA-EC-RTC9-P-TMD2-WL2 Hinten EC-CASBR-RTB4
Nein | CCA-EC-RTC12-TMD2 RTB4 Seitlich EC-CASBS-RTB4
NPN WL CCA-EC-RTC12-TMD2-WL * Mitgeliefert werden 10 Stiick M2-Knopfschrauben mit Kreuzschlitz.
RTC12 WL2 | CCA-EC-RTC12-TMD2-WL2
Nein CCA-EC-RTC12-P-TMD2 (® Interface-Box-Adapterkabel
PNP WL CCA-EC-RTC12-P-TMD2-WL Typ Modellcode
WL2 | CCA-EC-RTC12-P-TMD2-WL2 RTB4 CB-CVN-BJ002
Nein | CCA-EC-RTC18-TMD2
NPN WL CCA-EC-RTC18-TMD2-WL @-1 Interface-Box
RTC18 WL2 CCA-EC-RTC18-TMD2-WL2 Typ E/A Drahtlos Modellcode
Nein CCA-EC-RTC18-P-TMD2 ) NPN | ECW-CVN-CB
PNP WL | CCAECRTCI8-PTMD2-WL Nein PNP | ECW-CVP-CB
WL2 | CCA-EC-RTC18-P-TMD2-WL2 RTB4 NPN | ECW-CVNWL-CB
WL/WL2
PNP | ECW-CVPWL-CB

(2)-2 Interface-Box fiir getrennte Motor/Ste

uerungs-Stromversorg. (TMD2-Option)

Typ E/A Drahtlos Modellcode
Typ E/A Drahtlos Modellcode ) NPN | ECW-CVN-CB-TMD2
Nein | CCA-EC-RTCO-ACR Nein PNP | ECW-CVP-CB-TMD2
RTC9 WL CCA-EC-RTC9-ACR-WL RTB4 WLWL2 NPN ECW-CVNWL-CB-TMD2
WL2 CCA-EC-RTC9-ACR-WL2 PNP ECW-CVPWL-CB-TMD2
Nein CCA-EC-RTC12-ACR
RTC12 NRPE'\é WL | CCA-EC-RTC12-ACR-WL (-3 Interface-Box fiir getrennte Motor/Steuerungs-Stromver-
- W2 CCA-EC-RTC12-ACR-WL2 sorgung mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (ACR-Option)
Nein CCA-EC-RTC18-ACR Typ E/A Drahtlos Modellcode
RTC18 WL | CCA-EC-RTC18-ACR-WL RTB4 WL NPN | CW-CVNWL-CB-ACR
WL2 | CCA-EC-RTC18-ACR-WL2 WL2 REC

Ersatzteile (Achse) 2 8



Ec EleCylinder
Systemkonfiguration EC-RTC9/12/18
Zubehor: Enthalten, wenn im Achsmodell-Bestellcode ausgewiesen.
Option: Muss separat bestellt werden.

SPS
EC-Anschlusseinheit
(Siehe RCON- PC-Teaching-Software
Katalog V2) (Siehe S. 36)
<Modell: REC-GW-[J+RCON-EC-4>
e ) . RS232-Anschluss-Typ
Einheit fir Verbindung zu einem <Modell: RCM-101-MW>
USB-Anschluss-Typ

Feldnetzwerk.
<Verdrahtung>
<Modell: RCM-101-USB>

Fiir,,24 V" und ,0 V" sollte die Aderstarke
AWG18 betragen. Andere Signalleiter ~ Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
sollten mindestens AWG26 besitzen.  (Siehe S.37)
* Alle Kabel sollten < 10 m sein. <Modell: CB-REC-PWBIOLILICI-RB
(Standard-Stecker)> f//
4

<Modell: CB-REC2-PWBIOLILII-RB
(4-Weg-Stecker)>

[ Zubehor |
Verbindungskabel von Achse

Spannungsversorg.-E/A-Stecker it EC-Anschlusseinheit.

/
Stecker flr kundenseitigen 7
Versorgungsanschluss und \
N

E/A-Kabelverdahtung.
v Drahtloses/-gebundenes

s

o

L <Modell: siehe unten>
L '
Um@ Iy Handprogrammiergerit
I ‘\ (Siehe S.35)
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel I \ fMOde_“:TB'(_)?"D>
(Siehe S. 37) I AnschlieBbar ist auch das nur-draht-
<Modell: CB-EC-PWBIOCIICI-RB I ooy ndprosrammiergerst
(Standard-Stecker)>
<Modell: CB-EC2-PWBIOTICICI-RB ! ff/f
(4-Weg-Stecker)> 1
Kabel fir Versorgungsspannung I
und E/A-Signale der SPS.
I
, I
SDaCnslﬁVs- 24 VDC-Spannungsversorgung |
VBrsorgu%g * Kann kundenseitig |
24V® bereitgestellt werden. !
e
FG® : ! Q q Drahtloses/-gebundenes
[ Option ] gebt .
- I Handprogrammiergerat
3:r\:(l>)rcg-:r|‘ogannun95- %—E (ns'iithV:rso)rgungs-Einheit
iehe S. 35
Sihe . 36 Drahtgebundener ////77Z Modell T8.03E SCN. 0>
<Modell: PSA-24> (Siehe S. 35) 9 *AnschlieBbar ist auch das nur-draht-
* Erscheint demnachst. ) gebundene Handprogrammiergerat mit
<Modell: TBD-1> Drahtloser Spannungsversorgungs-Einheit , TB-02E".
Fahrt-Handregler
(Siehe S. 35)
<Modell: TBD-1TWL>

Zubehorliste

H Spannungsversorgungs-E/A-Kabel, -Stecker
[Standard-Stecker]
Produktkategorie
Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge |  Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehdr
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
0 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker *
Ja —
Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIOCICICI-RB)
1o Ja Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-REC-PWBIOLII[J-RB)
* Modellcode: 81702010-03-000-00 bei ausgewahlter TMD2-Option; andernfalls 1-1871940-6-ENG
[4-Weg-Stecker]
Produktkategorie
Spannungsversorgungs-E/A-Kabellénge |  Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehdor
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC2-PWBIOCICICI-RB)
317310 Ja Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-REC2-PWBIOITIJ-RB)

2 g Eingebaute Steuerung



Ec EleCylinder

Systemkonfiguration EC-RTB4

SPS

<Verdrahtung>

Fur ,24 V" und ,,0 V” sollte die Aderstarke
AWG18 betragen. Andere Signalleiter
sollten mindestens AWG26 besitzen.

* Alle Kabel sollten < 10 m sein.

Spannungsversorgungs-
E/A-Stecker

Stecker fir kundenseitigen Versorgungs-
anschluss und E/A-Kabelverdahtung.
<Modell: siehe unten>

L

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel

(Siehe S.37) ’
<Modell: CB-EC-PWBIOCICI[J-RB (Standard-Stecker)>
<Modell: CB-EC2-PWBIOLII[J-RB (4-Weg-Stecker)>
Kabel fuir Versorgungsspannung und
E/A-Signale der SPS.

Interface-Box

(Siehe S. 34)

* Die enthaltene Spezifika-
tion ist abhdngig von der
Achsoptions-Auswahl.

Option
PC-Software
(Siehe S. 36) /”~
RS232-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-MW>
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB>

Option: Muss separat bestellt werden.

Interface-Box-

Zubehor: Enthalten, wenn im Achsmodell-Bestellcode ausgewiesen.

1 1
1 1
| EC Anbindungs-Einheit |
: (Siehe RCON-Katalog V2) :
| <Modell: REC-GW-[J+ |
\ RCON-EC-4> |
| Einheit fir Verbindung zu |
: einem Feldnetzwerk. :
| |
1 1
1 1

(Hinweis) Der Anschluss der EC-Anbindungs-Einheit unterscheidet
zwischen drahtgebundener oder drahtloser Verbindung.

4
/
/
DC24V g g
Versorung fffr
24VO ;
FG® 24VDC-
* ot Spannungs-
Erscheint
24 VDC- demmichst. VErsorgung
Spannungs- (Siehe S. 36)
versorgung <Modell: PSA-24>

* Kann kundenseitig bereitgestellt werden.

Adapterkabel Siehe hierzu , Anschluss iiber EC Anbindungs-Einheit".
(Siehe S. 34) M -
\\N <Mode|l CB-CVN-BJ002>
OO ‘
/ ~
G (-
[Option’
Drahtgebundener Drahtloser
Fahrt-Handregler Fahrt-Handregler
. (Siehe S.35) (Siehe S. 35)
\ <Modell: TBD-1> <Modell: TBD-1WL>
\
Option

Drahtloses/
-gebundenes Hand-
programmiergerat mit
Versorgungs-Einheit
(Siehe S. 35)

<Modell: TB-03E-SCN-[J>
*AnschlieBbar ist auch das draht-

gebundene Handprogrammiergerat mit
Spannungsversorgungs-Einheit , TB-02E".

/fff((

Drahtloses/
-gebundenes Hand-
programmiergerat
(Siehe S. 35)
<Modell: TB-03-C1>
*AnschlieBbar ist auch

das drahtgebundene

Handprogrammiergerat
,TB-02".

Verdrahtung der EC-Anschlusseinheit

(Fir drahtgebundene Handprogrammiergerat-Verbindung]

EC Anbindungs-
Einheit

(Fiir drahtlose Handprogrammiergerat-Verbindung]

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel

(Siehe S.37)

<Modell: CB-REC-PWBIOCICICI-RB (Standard-Stecker)>

<Modell: CB-REC2-PWBIOLICICI-RB (4-Weg-Stecker>

3
Interface-Box- O
Adapterkabel

(Siehe S. 34)

<Modell: CB-CVN-BJ002>

.

EC Anbindungs-

rffﬁ Einheit

O
i i Option
Optlon Optlon . \ -
Handpro- Draht- \\N Draht-
ety e e
rahtgebunden ahrt- o o o -
Handregler <Modell: ECW-CYNWL-CB-ACR> ?J?amh;mggerat 'r:g;gr

Zubehorliste

B Spannungsversorgungs-E/A-Kabel, -Stecker
[Standard-Stecker]

Produktkategorie
Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehér
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Sperzifikation (ACR)
0 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker *
Ja —
1~9 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIOCICIJ-RB)

[4-Weg-Stecker]

* Modellcode: 81702010-03-000-00 bei ausgewdhlter TMD2-Option; andernfalls 1-1871940-6-ENG

Produktkategorie

Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge

Auswahl mit RCON-EC-Anschluss-

Zubehor

(Auswahl bei Achsmodellspezifikation)

Spezifikation (ACR)

S1~59

Nein

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC2-PWBIOCICICJ-RB)

Eingebaute Steuerung 3 0



EC EleCylinder

Technische Daten

Parameter Spezifikation

Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £10 %

RTB4 nom. 1.5 A, max. 2 A (nur mit aktivierter Energiespar-Einstellung)
?g;:;?ﬁﬁigﬂ?:‘g.3 A RTC9 max. 2 A (nur mit aktivierter Energiespar-Einstellung)
Steuerungsstrom) RTC12 Bei deaktivierter Energiespar-Einstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A
(Hinweis 1) Bei aktivierter Energiespar-Einstellung: max. 2.2 A

RTC18 max. 6 A (nur mit deaktivierter Energiespar-Einstellung)
Spannungsversorgung flr Bremsloseschalter | 24 VDC £10 %, 200 mA (nur flr externen Bremsloseschalter)

basb RTB4 5W

Warmeabgabe
(bei Einschaltdauer RTCO oW
von 100 %) RTC12 8W/5W

RTC18 19.2W

RTB4 2A
Einschaltstromspitze RTCO 83A
(Hinweis 2) RTC12 8.3 A (mit Schutzkreis fiir Einschaltstromspitze)

RTC18 10A
Vorilibergehende Spannungsfehler-Resistenz | max. 500 ps
Motor-GroBe (028, 042, J56SP

RTB4/RTC9/12 | 1.2A
Motor-Nennstrom

RTC18 4A

Motor-Steuerungsmethode

Vektorielle Feldschwéchung

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental-Enkoder, batterieloser Absolut-Enkoder

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Port)

RS485: 1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll)

Anzahl Eingénge | 3 Eingangskontakte (Vorwarts, Riickwarts, Alarm-Riicksetzung)
Spezifika- | Eingangsspannung| 24 VDC £10%
tion der i
Paraliele el Eingangsstrom | 5mA/Schaltung
Kommuni- 9ange | Kriechstrom max. 1 mA / Kontakt
kations- Trennung Potentialgebunden
schnitt- Anzahl Ausgange| 3 Ausgangskontakte (Vorwarts beendet, Riickwérts beendet, Alarm-Meldung)
stelle
ifika- 24VDC £109
(PEA-Port) S.peZIﬁka Ausgangsspannung DC +10%
tion der Ausgangsstrom | 50 mA / Schaltung
Ausgange Restspannung | max.2V
Trennung Potentialgebunden

Dateneinstellung und Eingabemethode

PC-Software, Touch-Panel-Handprogrammiergerat

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibméglichkeit)

Statusanzeige der

Servo EIN (griin) / Alarm (rot) / Initialisierung bei Spannung EIN (orange) /
Nebenfehler-Alarm (griin/rot im Wechsel blinkend) / Bei Teachingmodus: Wechsel zuriick in

ll&ED'. Steuerung Normalbetrieb (rot) / Servo AUS (unbeleuchtet) / AUTO Servo AUS (griin blinkend)
nzeigen
(Hinweis 3) Initialisierung von Wirless-Hardware ohne Drahtlosverbindung oder Verbindung tiber

Statusanzeige der
Drahtlosverbindung

SEA-Anschluss-Karte (unbeleuchtet) / Drahtlosverbindung (griin blinkend) /
Fehler Wireless-Hardware (rot blinkend) / Initialisierung bei Spannung EIN (orange)

Vorausschauende Instandhaltung /
Vorbeugende Wartung (Hinweis 3)

Wenn die Anzahl der Verfahrbeweg. oder zurlickgelegte Wegstrecke den eingestellten Wert tiberschritten hat und
wenn als Uberlastwarnung die LED-Anzeige (rechte Seite) griin/rotim Wechsel blinkt.  *Nurwenn im Voraus konfiguriert

Betriebstemperatur

0~40°C

Luftfeuchtigkeit

5% RH ~ max. 85 % RH (nicht kondensierend oder gefrierend)

Umgebungsbedingungen

Vermeidung von korrosiven Gasen und exzessiver Staubbelastung

Dielektrische Spannungsfestigkeit

10 MQ bei 500 VDC

Beriihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 1 (Basisisolierung)

Kihlmethode

Naturliche Luftkiihlung

(Hinweis 1) Im Fall von RCON-EC entfallen 0.3 A fiir den Steuerungsstrom und sind von der Stromaufnahme abzuziehen.

(Hinweis 2) Der Einschaltstrom flieBt fuir ca. 5 ms nach Einschalten der Spannungsversorgung. Der Einschaltstrom-Wert (fiir 40 °C angegeben) variiert abhangig von der
Impedanz der Spannungsversorgungslinie.

(Hinweis 3) EC-RTB4 besitzt keine LED-Anzeige auf der Hauptgerate-Einheit. Der Status dieser Einheit kann entweder tiber die Inteface-Box oder die EC Anbindungs-Einheit gepruft werden.

Pneumatikzylinder-Verfahren

EleCylinder-Produkte verwenden im Normalfall das Doppelwege-Ventil-Verfahren.
Fir die Umstellung auf das Einzelwege-Ventil-Verfahren ist Parameter-Nr. 9 zu dndern (,Auswahl des Magnetventil-Typs”).
(Hinweis) Ein Betrieb im Einzelwege-Ventil-Verfahren ist nicht durchfiihrbar tGiber eine AnschluBverbindung mit RCON-EC.

3 1 Eingebaute Steuerung



Ec EleCylinder

Anbindungstabelle EleCylinder mit Fahrtsteuerungs-Handeingabegeraten

B EleCylinder-Einzeleinheit

O: Verbindung/Betrieb méglich

. u Verbindung/ Praferenzordnung
Handeingabegerat Betrieb (fiir Simultan-Anbindung)
TB-02/03 @) 1
Draht-
gebundene
VL Vi Drahtgebundener O 1
Fahrt-Handregler
N e
TB-03 *1 2
*2
Drahtlose
Verbindung A\ 0
Drahtloser 1 2
Fahrt-Handregler *)

*1 Verbindung nur méglich bei EleCylinder mir Drahtlos-Schnittstellen-Spezifikation (Modelloption WL oder WL2).
*2 Testablaufe sind nicht bei drahtloser Kommunikations-Schnittstellen-Spezifikation WL, sondern nur bei drahtloser

Achsverfahr-Schnittstellen-Spezifikation WL2 méglich.

H Bei Verbindung von EleCylinder mit REC/RCON/RSEL (iiber Anbindungs-Einheit RCON-EC-4)

— Verbindungsmuster

(®): SEA-Verbindung mit EleCylinder-Haupteinheit
(8): SEA-Verbindung mit Mastereinheit

7 7

(©: Drahtlos-Verbindung

©

(O: Verbindung/Betrieb mdglich /\: Verbindbar/einige Betriebsvorgénge nicht méglich —: Nicht verbindbar

X AUTO (bei Automatikbetrieb) Manuell
Handeingabegerit Veslineng - - -
muster Verbindung/ | Priferenzordnung |  Verbindung/ | Priferenzordnung
Betrieb (far Simultan-Anbindung) Betrieb (fur Simultan-Anbindung)
® — _
TB-02/03 A
Draht- * 1 O 1
3
gebundene
Verbindung Drahtgebundener ® _ -
Fahrt-Handregler . .
D A O
TB-03 © *1 2 *1 2
*3 *2
Drahtlose
Verbindung N
Drahtloser © ﬁ 5 9 5
Fahrt-Handregler #4 *)

*1 Verbindung nur méglich bei EleCylinder mir Drahtlos-Schnittstellen-Spezifikation (Modelloption WL oder WL2).
*2 Testablaufe sind nicht bei drahtloser Kommunikations-Schnittstellen-Spezifikation WL, sondern nur bei drahtloser

Achsverfahr-Schnittstellen-Spezifikation WL2 méglich.

*3 Nur Uberwachung wird unterstiitzt (Fahrtbetrieb ist nicht méglich).
*4 Einstellungen und Vorgange fiir Geschwindigkeit und Beschleuigung/Verzégerung sowie Fahrtbetrieb sind méglich. Positionseingabe und Testabldufe sind nicht moglich.

Eingebaute Steuerung 3 2



Ec EleCylinder

E/A-Spezifikationen

E/A Eingange Ausgdnge
Eingangsspannung 24 VDC £10% Lastspannung 24 VDC £10%
Eingangsstrom 5 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt
Spezifikation - R . mi
" w00 | fespamng
Kriechstrom Max. 1 mA/Kontakt Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Trennung Keine Trennung von externer Schaltung Keine Trennung von externer Schaltung

NPN

E/A-

Interne Spannungsver-
Sorgung 24V

Interne.

Schaltung
Eingangs 9
Kemme

Extene
Spannungsver-
sorgung 24V

Last

Ausgangs-
Interne. priasA

Schaltung

Logik

PNP

Externe
Spannungsver-
Sorgung 24V

Interne
Schaltung
Er

Interne Spannungs-
versorgung 24V

interne
Schaltung
Last

Ausgangs-
Kemme

(Hinweis) Bei Anschluss eines externen Gerates (wie eine SPS) ohne Schaltkreistrennung ist dieses an derselben Masse wie der des EleCylinders zu erden.

Verdrahtung

E/A Standard-Spezifikation TMD2-Spezifikation (Option)
Bei der TMD2-Spezifikation ist die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung getrennt.
0V A1 B124V 0VA1 B124V (Antrieb)
Spannungs- (Reserve) A2 B2 Bremsfreigabe 24V (Steuerung) A2 B2 Bremsfreigabe
versorgungs- 4Ruckwarts” abgeschlossen A3 B3 ,Riickwérts"-Befehl (Hinweis 1) JRiickwérts” abgeschlossen A3 B3 ,Ruckwaérts"-Befehl (Hinweis 1)

E/A-Stecker

JVorwérts” abgeschlossen A4
Alarm-Ausgang A5

B4 ,Vorwarts"-Befehl (Hinweis 1)
B5 Alarm-Reset

JVorwérts” abgeschlossen A4
Alarm-Ausgang A5

B4 ,Vorwirts”-Befehl (Hinweis 1)
B5 Alarm-Reset

(Reserve) A6 B6 (Reserve) (Reserve) A6 B6 (Reserve)
ov 24V oV 24V
oV Al B1— 24V oV Al B1— 24V (Antrieb)
B2— Bremsfreigabe B2— Bremsfreigabe
NPN A2}— 24V (Steuerung)
LRuckwarts” LRuckwarts”
(Hinweis 1) ,Rickwarts"-Befehl ~~—{B3 A3 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Riickwarts"-Befehl @— >~— B3 A3 abgeschlossen
) o JVorwarts” - S JVorwérts”
(Hinweis 1) ,Vorwarts"-Befehl ~~—B4 A4 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Vorwarts”-Befehl ~—B4 A4 abgeschlossen
Alarm-Reset ~~—B5 A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset ~—1B5 A5 Alarm-Ausgang
E/A-
Logik
24V ov 24V ov
24V ~~—B1 Al oV 24V (Antrieb) ~—{B1 Al ov
Bremsfreigabe ~~—82 Bremsfreigabe ~~—1B2
PNP 24V (Steuerung) A2
. N JRuckwarts” JRuickwarts”
(Hinweis 1) ,Rickwarts"-Befeh| @—>~—B3 A3 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Riickwarts*-Befeh| @—~— B3 A3 abgeschlossen
. e ~ NVorwarts” S Y ~ Norwarts”
(Hinweis 1) ,Vorwarts"-Befehl B4 A4 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Vorwarts“-Befehl B4 A4 abgeschlossen
Alarm-Reset ~~—185 A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset @— ~—B5 A5 Alarm-Ausgang

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart andert sich B3 auf ,Vorwarts/Rlckwarts-Befehl” und B4 auf ,Unbelegt”.
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EC EleCylinder
E/A-Signaltabelle

Pin-Belegung der Steckbuchse fiir Stromversorgung und E/A-Kabel

Pin-Nr. Stecker-Signal Signalkirzel Funktionsbeschreibung
B3 (Hinweis 1) JRuckwarts” STO Einfahrt zum hinteren Ende
B4 (Hinweis 1) JVorwarts” ST1 Ausfahrt zum vorderen Ende
B5 Alarm-Reset RES Riicksetzung der Alarmmeldung
A3 JRickwarts” abgeschlossen LSO/PEO Abschluss der Einfahrt/Zugbewegung
A4 JVorwérts” abgeschlossen LS1/PE1 Abschluss der Ausfahrt/Druckbewegung
A5 Alarm ,Steuerungsstatus” *ALM Alarmerkennung (Kontakt B)
B2 Bremsfreigabe BKRLS Zwangslosen der Bremse (bei Spezifikation ,mit Bremse”)
B1 (Hinweis 2) 24V 24V Eingang 24 V
Al ov oV Eingang 0V
A2 (Hinweis 2) (24 V) (24V) Eingang 24 V

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart dndert sich B3 auf ,Vorwarts/Riickwarts” und B4 auf ,Unbelegt”. Dennoch bleibt die Anzeige fiir die Steck-
buchse von Stromversorgung und E/A-Kabel weiterhin auf ,B3: Rlickwérts” und ,B4: Vorwarts” bestehen.
(Hinweis 2) Im Fall der Spezifikation mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2) steht B1 fiir 24 V des Antriebs und A2 fiir 24 V der Steuerung.

Begrenzung anschliessbarer Achsen

* Die Gesamtzahl aller angeschlossenen Achsen sollte bei hochstens 16 liegen. RTC18 Andere EleCylinder
* Bei AnschluB der EC-RTC18 liber eine der EC Anbindungs-Einheiten (RCON-EC-4) Anzahl der RCO.N_EC._“ als der links auf-
betragt die maximale Gesamtzahl der anschliessbaren Achsen 2. Anschliisse (1 Einheit) gefiihrte Modelltyp
1 Achse O 3 Achsen
2 Achsen @] Nicht anschliessbar

O : kompatibel

Optionen [EC-RTB4]

ancchiss- | Interface-Box (Drahtlos-Unterstiitzung) fiir getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung

Spezifikat.

mrrrm ECW-CVNWL-CB-ACR EC-RTB4

Notwendig zum Anschluss der EC Anbindungs-Einheit und Durchfiihrung von Drahtlos-Teaching.

* Drahtlos-Kommunikation (WL).
Hinsichtlich der Drahtlos-Achsverfahr-Schnittstellen-Spezifikation (WL2) ist ein
IAl-Vertreter zu kontaktieren.

Interface-Box-Adapterkabel
mrrrm CB-CVN-BJ002 EC-RTB4

CEIELITE) Dieses Kabel verbindet das Achskabel mit der Interface-Box.

DF628B-13EP-2.2C(18) (Hirose) PUDP-12V-S(JST)
Farbe | Querschnitt | _Signal Nr. N Signal_| Querschnitt | _ Farbe
Gelb AWG26 MP 1 4 MP AWG26 Gelb
Schwarz AWG26 GND 2 10 GND AWG26 Schwarz
Pink AWG26 INO 3 11 sub_SD+ AWG26 Pink
Weiss AWG26 IN1 4 DOC 9 sub_SD- AWG26 Weiss
Violett AWG26 SD+ 6 7 main_SD+ AWG26 Violett
Griin AWG26 SD- 10 DQC 5 main_SD- AWG26 Grin
Hellblau AWG26 ouTto 7 12 STOP_EXT AWG26 Hellblau
Orange AWG26 out1 8 3 rsv(VP5) AWG26 Orange
Braun AWG26 0ouT2 9 1 rsv AWG26 Braun
\ Blau AWG26 BKRLS 11 6 BK_EXT AWG26 Blau
. - Grau AWG26 CcP 12 8 VP24 AWG26 Grau
AChsenseltlg = Rot AWG26 FG 13 @ 2 FG AWG26 Rot
Interface-Box-seitig 055
[ Ne [ signal [Querschnite| Farbe |
1| Fe | AwR2 | Grin |
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EC EleCylinder

Drahtloses/Drahtgebundenes Touch-Panel-Dateneingabegerat

B Merkmale Handeingabegerat fuir drahtlosen Datenaustausch. M Spezifikation
StartpunkF, Zielpunkt, BGV und Achsvefahr-Betrieb kdnnen T |\ DC
kabellos eingegeben werden. Leistungs-
gs
el max. 3.6 W (max. 150 mA)
M Modell TB-03-[] ( Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI,) Umgebungs-
temperatur V=D
I Konfiguration Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung
Luftfeuchtig-

. 5 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
keit

))>)>>> <<<<((( Schutzart IPXO

ca. 485 g (Eingabegerat ohne Batterie)

|.J|:| Gewicht + ca. 175 g (Batterie)
5m L . Kabel-Verbindung mit
0 ademethode AC-Netzadapter / Steuerung
Drahtlos-
Verbindung Bluetooth 4.2, Klasse 2

Drahtloser Fahrt-Handregler

[ Merkmale Leichte Startpunkt-, Zielpunkt- und BGV-Eingabe M Spezifikation
sowie Tipp-Betrieb von einem entfernten Standort aus.

(Nur fur EleCylinder mit Drahtlos-Schnittstellen-Option) Eingangs- 59 VDC (5.7~6.3V) [Versorgung Giber
spannung entsprechenden AC-Adapter]
B Modell TBD-1WL-[] Umgebungs- | 0~40°C
temperatur (nicht kondensierend oder gefrierend)

B Konfiguration Drahtlose Verbindung

Luftfeuchtig- | 5~ 85 % RH
))>>>>> <<<<<(( keit (nicht kondensierend oder gefrierend)

Schutzart IPX0
. ca.115g
Gewicht (einschlieBlich 55 g Batterie-Gewicht)

Lademethode | Entsprechender Adapter

Drahtlos-

Visinelne Bluetooth 4.2, Klasse 2

Drahtgebundener Fahrt-Handregler

B Merkmale Leichte Startpunkt-, Zielpunkt- und BGV-Eingabe W Spezifikation
sowie Tipp-Betrieb. Die drahtgebundene Verbindung ist
fir den Einsatz von allen EleCylinder-Modellen geeignet.

Nennspannung | 24 VDC £10 % [Versorgung Uber Steuerung]

:S?::}?%Se_ max. 1.44 W (max. 60 mA)
B Modell TBD-1
Umgebungs- | 0~40°C
M Konfiguration Drahtgebundene Verbindung temperatur (nicht kondensierend oder gefrierend)
Luftfeuchtig- | 5~ 85 % RH
keit (nicht kondensierend oder gefrierend)
Schutzart 1P20
- . 21 g (Eingabegerat)
% 5m Gewicht + 184 g (gerateintegriertes 5 m-Kabel)
{

Drahtloses/Drahtgebundenes Touch-Panel-Dateneingabegerat mit Versorgungs-Einheit

B Merkmale Da das TB-03E uiber ein eigenes Netzteil verfiigt, sind das Losen der Bremse,
der Probebetrieb und die Dateneinstellung bereits vor der maschinellen

Verkabelung mdglich.
9mes I Spezifikation

M Modell TB-03E-[] (Bzg\. der untersttzten Versionen kontaktieren Sie IAI.) Nennspannung Einphasig 230 VAC £10%
. . Eingangs- | Bei 25°C-Betriebsumgebun

M Konfiguration Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung P nd HA_Neaneg‘ingunge,? 0.6 A (230VAQ)
Frequenzbereich 50 Hz £5%
Leistungs- | Bei 25°C-Betriebsumgebung
kapazitat | und E/A-Nennbedingungen 145 VA (230 VAQ)

))>>>> <<<<(( Ausgangsspannung 24 VDC +10%
Gewicht ca.740g
1: Kuihimethode Naturliche Luftkiihlung
5
= 0
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EC EleCylinder

PC-Software (nur Windows)

B Merkmale PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testabldufen und Uberwachung.
Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

® Modell RCM-101-MW (Software-Kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

(Bsz der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie \A\.)

I Konfiguration RS232-Adapter
RCB-CV-MW

0 5m
- 0.3 O i

m Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB-RCA-S10050

® Modell RCM-101-USB (Software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)

(Bsz der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie \A\)

B Konfiguration
USB-Adapter

RCB-CV-USB
3m 5m
<20 Jeo 0
USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software (CD)  CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050
24 V-Versorgungseinheit
B Modell PSA-24 (ohne Lifter) M spezifikationstabelle
Spezifikation
Bezeichnung T
- -Eingang
B Modell PSA-24L (mit Liifter) Eingangsspannung 230 VAC +10%
Eingangsstrom max. 1.9 A
Leistungs- Ohne Lifter: 280 VA
aufnahme Mit Lufter: 380 VA
Einschalt- Ohne Lufter: 34 A
stromspitze *1 Mit Lufter: 54.8 A
Warme- 23 W (204 W Nennwdrme bei Dauerbetrieb)
abgabe 37 W (330 W Nennwarme bei Dauerbetrieb)
Ausgangsspannung *2 24V £10%
Dauerausgangs- Ohne Liifter: 8.5 A (204 W)
strom Mit Lufter: 13.8 A (330 W)
Spitzenausgangsstrom 17 A (408 W)
Wirkungsgrad min. 90 %
Parallel-Anschluf3 *3 bis zu 5 Einheiten
*1 Die Pulsbreite des EinschaltstromstoBes liegt bei unter 5 ms.
*2 Bei dieser Versorgungseinheit kann die Ausgangsspannung variieren, um der Last gemaR einen
Parallel-Betrieb zu ermdglichen. Diese Versorgungseinheit ist deshalb nur fiir IAl-Steuerungen zu verwenden.
*3 Ein Parallel-AnschluB ist in den folgenden Fallen nicht moglich.
@ Parallel-Anschlul von PSA-24 (Spezifikation ohne Liifter) und PSA-24L (Spezifikation mit Lifter)
@ Parallel-Anschluf mit einer anderen Versorgungseinheit als dieser
M AuBere Abmessungen
PSA-24 PSA-24L
164 = U U a 164 | n
7 A + A\ i
140 140
142.8 142.8

Optionen 3 6



Ec EleCylinder

Ersatzteile (Kabel)

Bei Bestellung von Ersatzkabeln nach dem Produkteinkauf siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

H Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Kabeltyp Kabelmodell

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (kundenseitige Kabelverdrahtung)

CB-EC-PWBIOLIICI-RB

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (kundenseitige Kabelverdraht., 4-Weg-Stecker)

CB-EC2-PWBIOOIOICI-RB

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (RCON-EC-Anschluss-Spezifikation)

CB-REC-PWBIOCICICI-RB

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (RCON-EC-Anschluss-Spezif.,, 4-Weg-Stecker)

CB-REC2-PWBIOCICICI-RB

Modell CB'EC'PWBIOD I:' D'RB

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OO,
max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m

1-1871940-6
Farbe Signal ‘ Pin-Nr.
, Schwarz (AWG18) oV Al

‘ 18 L

N s VY
3 — // \

(€

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm

* Dieses Modell ist standardmaBig ein Roboterkabel.

mocet CB-EC2-PWBIOLI[I[I-RB

Hellblau (AWG22) |(Reserve) (rinweis1)] A2

‘ Rot (AWG18) 24V B1

Orange (AWG26) INO B3

Gelb (AWG26) IN1 B4
Griin (AWG26) IN2 B5
Rosa (AWG26)| (Reserve) B6
Blau (AWG26) ouTo A3

iolett (AWG26) ouTt A4
Grau (AWG26) OuT2 A5

[Weiss (AWG26)| (Reserve) A6
Braun (AWG26)|  BKRLS B2

(Hinwetis 1) Bei Spezif i iswahl mit

Motor/Steuerungs-

Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OO0,
max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m

500

(07.2)

342

——

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm * Dieses Modell ist standardméBig ein Roboterkabel.

Steckermontage-Schaubild 1-1871940-6
Farbe ‘ Signal ‘ Pin-Nr.
Schwarz (AWG18) oV Al
L-férmige Abdeckkappe Rot{ A‘(Nm 8)) 52V B
m Hellblau (AWG22) |(Reserve) (inweis1] A2
T [Orange (AWG26) INO 3
O Gelb (AWG26) IN1 4
A Griin (AWG26) IN2 5
avi (17 gl Rosa (\WG26)| _(Reserve) B6
= = Blau (AWG26) | OUTO A3
[t p fl=——= folett (AWG26)|  OUT1 A4
Grau (AWG26) ouT2 A5
[Weiss (AWG26)| (Reserve) A6
L férmige Abdeckk Braun (AWG26)| __ BKRLS B2
-formige Abdeckkappe
9 PP (Hinweis 1) Bei if i iswahl mit Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (TMD?2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.
* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
Modell CB-REC-PWBIOD D I:“RB max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m
1-1871940-6 DF62E-135-2.2C(18)
Farbe | Signal | Pin-Nr.
s . Schwarz (AWG18) | OV Al 2 OV__|Schwarz (AWG18)
—— o Rot (AWG18) | 24V(MP) | BI 1| 24V(MP) |_Rot (AWG18)
(150) al -0 | 1s) Hellblau (AWG22) | 24V(CP) | A2 12| 24V(CP) | Hellblau (AWG22)
‘ 3 ! Orange (AWG26) 0 B3 7 OUTO_[Orange (AWG26)
- i [ Gelb (AWG26) 1 B4 8 ouT elb (AWG26)
3 [ Griin (AWG26) 2 BS 9 OUT: rin (AWG26)
Hellgriin (AWG26) D+ B6 6 D+ __| Hellgriin (AWG26)
‘ [Hellgrau (AWG26) D- A6 | — 10 D[ Hellgrau (AWG26)
.. . . lau (AWG26) | OUTO A3 3 INO lau (AWG26)
=1 Beisich bewegendem Kabel: Biegeradius r =258 mm s Violett (AWG26] | OUT1 | A4 4 1 [Violett (AWG26]
. . P rau (AWG26) | OUT2 AS 5 2 rau (AWG26)
* Dieses Modell ist standardmaBig ein Roboterkabel. Braun (AWG26) | BKRLs | B2 11| BKRLS [Braun (AWG26)
13 FG__| Grin (AWG26)
* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
modet CB-REC2-PWBIOLI[I[I-RB T 10 B 30 2
(18) (39.3) L
(30)
{150 = (11.5)
| 5 -

(34.2)

Steckermontage-Schaubild

@ m Lférmige Abdeckkappe

O

owvn

own

(323)

L-formige Abdeckkappe

Ersatzteile (Kabel)

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm * Dieses Modell ist standardmaBig ein Roboterkabel.

1-1871940-6 DF62E-135-2C(18)
Pin-Nr.| Signal | _Farbe
Schwarz (AWG18) ov Al 2 [ Schwarz (AWG22)]
Rot (AWG18) 24V(MP) B 1 24V(MP) | Rot (AWGZL‘
Hellblau (AWG22) | 24V(CP) A 12 24V(CP) | Hellblau (AWG22)
Orange (AWG26) 0 B! 7 OUTO _[Orange (AWG26))
| Gelb (AWG26) 1 B4 8 ouT1 Gelb (AWG26)
| Griin (AWG26) 2 B5 9 OUT2 | Griin (AWG26)
| Hellgriin (AWG26) D+ B6 6 D+ |Hellgriin (AWG26)
Hellgrau (AWG26) D- Al — —__10 D- Hellgrau (AWG26)
lau (AWG26) 0uTo A 3 INO lau (AWG26)
| Violett (AWG26) ouT1 A 4 1 Violett (AWG26)
rau (AWG26) 0OuT2 Al 5 2 rau (AWG26)
[Braun (AWG26) | BKRLS B2 n BKRLS _|Braun (AWG26)
13 FG Griin (AWG26)




Ec EleCylinder

Ersatzteile (Kabel)

M 4-direktionales Anschlusskabel

Bei diesem Kabel kann der Kabelaustritt aus dem EleCylinder-Stecker in 4 verschiedene Richtungen gelegt werden.
Die Kabelverdrahtung fiir den Stecker entspricht der des Spannungsversorgungs-E/A-Kabels CB-(R)EC-PWBIOLILI[J-RB.

H Modell Kabellingenspezifizierung (L) in OO,
Beispiel: 050 =5m

4-Weg-Stecker (achsenseitig)

Standard-Stecker (achsenseitig)

—_——
IAD

AuBenansicht

==

CB-EC2-PWBIO[ [ 1[]-RB

}

Kundenseitige Kabelverdrahtung CB-EC-PWBIO[I[1[_1-RB

CB-REC-PWBIO[J[][]-RB CB-REC2-PWBIO[][I[-RB

RCON-EC-Anschluss-Spezifikation

H Bestellmoglichkeiten

Die Kabellange betrdagt minimal 1 m und maximal 10 m. (Beispiel) Bestellung 3 m / 10 m mit 4-Weg-Stecker
Diese kann in 1 m-Einheiten spezifiziert werden. Kabellinge3m : CB-EC2-PWBIO030-RB
Kabellange 10 m : CB-EC2-PWBIO100-RB

H Montageverfahren

r Steckermontage-Schaubild

Rechtsseitiges L-férmige Abdeckkappe
- Kabel
Oberseitiges

Kabel
L oI
ey v 3
| { TJ f T]
e M 11 f

Fur der Kabelaustritt am Stecker sind
4 Richtungen einstellbar

(D Einsetzen in die gewiinschte Richtung @ Uberpriifen, dass das Kabel fest sitzt, (3 Zuletzt den verbleibenden
via Gleiten von der halbzylindrischen und dann die 2 Seitendeckel entlang Seitendeckel eindriicken.

Ausbuchtung entlang der Rille. der Rille einschieben.

Ausbuchtun \ i
d Einsetzen der
Eindriicken

Geradlinig 2 Seitendeckel
Ersatzteile (Kabel) 3 8
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E‘ ELECYLINDER
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IAl Industrieroboter GmbH
Ober der R6th 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland

Tel.: +49-6196-8895-0
Fax: +49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAl-automation.com
Internet: 1Al-automation.com

IAl America, Inc.
2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815

Al (Shanghai) Co., Ltd

Shanghai Jiahua Business Center A8-303, 808,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China

Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992

IAl CORPORATION
1210 Ihara-Cho, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0114 Japan
Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192

1Al Robot (Thailand) Co., Ltd

825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand

Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAl, das IAl-Logo, EleCylinder™ und das EleCylinder™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAl Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland
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