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Quality and Innovation

Simple to use - ELECYLINDER mit integrierter Steuerung E c Bﬁﬂs U

Mittlerer Zahnriementyp mit oben/unten-montiertem 24 VDC Schrittmotor BBS(U)

Simple to use - ELECYLINDER mit integrierter Steuerung E c
Mittlerer Zahnriementyp mit oben/unten-montiertem 230 VAC Servomotor BBSS(U)
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ELECYLINDER

Q Batterieloser Absolut-Enkoder
ok "3 Keine Batterie, Wartung;
\"@e ind keine Referenzfahrt mehr.
™ KeinZuriickizum Inkremental-Enkoder.

www.iai-automation.com



Ec High- Preis- Leicht
Speed gunstig M bedienbar

ELECYLINDER

EleCylinder
Zahnriementyp

/

Hochlast-Typen
jetzt auch erhaltlich!

/
Typ B7S B8S B8SS
AuBen-
ansicht
24y 24y 24y 230v
Schritt- Schritt- Schritt- AC-Servo-
motor motor motor motor
Maximaler Hub 2600 mm 2600 mm 2600 mm 2600 mm
Maximale Zuladung 11 kg 20 kg 25 kg 15 kg
Max. Geschwindigkeit 1500 mm/s 1600 mm/s 1800 mm/s 2000 mm/s
Zuladung und 30
Geschwindigkeit
Punkt 25
24, | Fiir groBBe Lasten 5 20
“ | pei niedrigeren < \
Geschwindigkeiten 515
Auswahl von Modellen mit 2 B8SS
Schrittmotor (B6S, B7S, B8S) N o
2304] Fiir groBBe Lasten . B8S
"o’ | bei hoheren f—
Geschwindigkeiten B6s
Auswahl von Modellen mit ° 0 400 800 1200 1600 2000

Servomotor (B855) Geschwindigkeit (mm/s)



2-Punkt-Positionierung | Eingebaute Steuerung| Zahnriementyp

I Bestens geeignet fiir Prozess-Transfers liber grof3e Entfernungen
Es gibt keine Verlangsamungen hinsichtlich der Hublange.

Hub und Geschwindigkeit - Verkiirzte Hochlaufzeit

Die Auswahl eines batterielosen Absolut-Enkoders ertibrigt eine
2500 Referenzpunktfahrt. (Standardausriistung bei Modell B8SS)
> BeiInkremental-Enkoder: > Bei Batterielos-Absolut-Enkoder:
@ 2000 P B8SS Die Positionsbewegung kann Die Positionsbewegung beginnt
£ B8S erst starten nach Riickkehr mit sofort von wo auch immer die
£ niedriger Geschwindigkeit zum Achse angehalten hat.
= 1500 mechanischen Ende
£ S
2
-g Posmonsfahrt
S 1000
=
g
Y 500 Allgemeiner Dank der eingebauten mechanischen Positionserfassung wird auch
Kugelumlauf- ein Batterie-Einsatz zur Positionsdaten-Sicherung tiberfliissig.
spindeltyp
(6]
300 600 1000 1200 1400 1700 2100 2500 Punkt
Hubiimy Betriebsdauer und Zykluszeit

konnen verkiirzt werden.

Transport von Motorwellen zwischen den Prozessen

Einsatz des seitenmontierten Typs
EC-B8SS fiir den Teile-Transfer
zwischen Werkzeugmaschinen.

High-Speed-Transfer bis
zu 2000 mm/s moglich.

Zur Ansicht des Demo-Videos

Zahnriementyp
auf der EleCylinder-Produktseite
von |Al America

Einfache, aber genaue Einstellungen sind maoglich.
Sobald die Einstellung abgeschlossen ist, arbeitet die Achse mit denselben Parametern weiter.

| Einfaches Teachen mit einem Drahtlos-Steuergerdt

Mit einer Funk-Verbindung
ist der Betrieh von entfernten
I Drahtloser ~ Standorten aus maglich
Fahrt-Hand-(Richtwert: 5 m)

regler
| Funktionen des drahtlosen Fahrt-Handreglers

Feedback-Kontrolle Einheiten Paramater-Einstellung « Grundeinstellung (Position, Beschleu-  Im Speziellen unter der
‘Position:woo-mal/s \ ‘Position: 0,01 mm ] nigung, Geschwindigkeit, Verzogerung  WL2-Option verfigbar:

Geschwindigk.: bis 20000-mal/s Geschwindigkeit: 0,01 mm/s - Abrufen aktueller Positionsdaten ~* Probebetrieb

« Uberpriifung der Zykluszeit * Tipp-Bewegung
.+ Alarm- * Motorversorg. EIN/AUS
g Punks e e
. . . - * Bremslosung
Steuerung und Enkoder sind eingebaut.



EC EleCylinder

Modellbezeichnungen

EleCylinder Zahnriementyp [mit Schrittmotor ausgeriistete Modelle]

EC - [ 1 S | | - | | - |

Serie Steigung Motorankupplung Hub Netz- und E/A-

Kabellange

-]

Optionen

Motorlage oben

Motorlage unten

(Angabe in 100 mm-Schritten)

Achsbreite 63 mm
Achsbreite 73 mm

Achsbreite 89 mm

<B6/B7>
Aquivalent 48 mm

<B8>
Aquivalent 54 mm

Ohne Kabel
Mit Netz- und E/A-Steckverbindung
“

m

Inkremental-Enkodertyp,
NPN-Spez.ifikation, ohne Optionen

RCON-EC Anbindungs-Spezifikation *1

Bremse *2

! Anwendungsbezogene Schmierfett-Spez.

10m

Umgekehrte Referenzposition

(Angabe in 1 m-Schritten)
(S): 4-direktionales Anschlusskabel
*1 Bei Auswahl der Anschluss-Spezifikation
RCON-EC (ACR) wird keine Netz- und
E/A-Steckverbindung mitgeliefert.

PNP-Spezifikation *1

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. *1

Batterielos-Absolut-Enkodertyp

Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle

Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle

*1,ACR" ist nicht zusammen mit den Optionen ,PN"
und ,TMD2" wahlbar.
*2 Auswahl ist nicht moglich fiir die Typ-Reihe BS.

EleCylinder Zahnriementyp [mit 230 VAC-Servomotor ausgeriistete Modelle]

EC - B8 S S | |- | - | - | | - | |

Serie Typ

B8 Achsbreite 89 mm

Steigung

Aquivalent 54 mm

Motor- Motorankupplung Hub Netz- und E/A-
Typ Kabellange

Motorlage oben

Motorlage unten

230 VAC-Servomotor

(Angabe in 100 mm-Schritten)

Ohne Kabel
Mit Netz- und E/A-Steckverbindung *1

(Angabe in 1 m-Schritten)

*1 Bei Auswahl der Anschluss-Spezifikation RCON-EC (ACR)
wird keine Netz- und E/A-Steckverbindung mitgeliefert.

Motor-
Kabellange

Optionen

Ohne Kabel

(Angabe in 1 m-Schritten)

NPN-Spezifikation, ohne Optionen

RCON-EC Anbindungs-Spezifikation *1

Anwendungsbezogene Schmierfett-Spez.

Umgekehrte Referenzposition

PNP-Spezifikation *1

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. *1

Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle

Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle

*1 ,ACR"ist nicht zusammen mit den Optionen ,PN"

und ,TMD2" wahlbar.



EC EleCylinder

Spezifikationstabelle

EC-B6S EC-B7S EC-B8S EC-B8SS
24y 24y 24y 230v|
Schritt- Schritt- Schritt- AC-Servo-
motor motor motor motor
= 3
7 14 E 3
< _ |z 2
85| £ £2 § 8 E
S22 2
— 0
63 73
Stei Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max. Zula-
eigung " —— o - S "
Motor- T o Balkenldnge = Hub Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hublédnge dung (kg) Referenz-
Typ Y Modell- 1400~ seite
mm 300 | 400 | 500 | 600 700 | 800 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | %%
code
B6 S Aq”";’;'em ( 890 1070 | 1220 = 1340 1400 = 1440 1500 11 S.7
24y Rqui
Schritt- B7 s | Aquivalent ( 890 1070 | 1220 = 1340 = 1450 = 1520 | 1550 1600 20 S.10
motor 48
B8 S Aqugljle"t ( 1040 1270 1440 1560 = 1640 = 1690 = 1730 1750 = 1770 = 1780 = 1790 | 1800 25 5.13
230v _—
AC-Servo- BS ss | Aquivalent ( 1210~ 1460 = 1670 & 1800 = 1890 1930 = 1960 = 1980 = 1990 2000 15 S.16
motor 54
200w, | | |

Energiespar-Einstellung

Fur den Produkt-Typ EC-B6/B7 ist liber Parameter-Nr. 8 die ,Energiespar-Einstellung” als aktiv/inaktiv wahlbar. *Typ EC-BB8 inkompatibel mit Energiespar-Modus.
Bei aktiver Einstellung reduziert sich die Leistungskapazitdt 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 des jeweiligen Produkt-Typs. Die Energiespar-Einstellung ist ab Werk inaktiv.

Betriebsart

Parameter/Beschreibung Eigenschaft

Einstellung bei

Leistungs-Modus
Auslieferung

Energiespar-Einstellung inaktiv Hochleistungsvorgabe

Energiespar-Modus

Auto-Servo-AUS-Funktion

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

Bei aktivierter Auto-Servo-AUS-Funktion wird die Servosteuerung automatisch nach der letzten Bewegung und einer festgesetzten Zeit oder
nach einem Achs-Stopp 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.

Energiespar-Einstellung aktiv Hoher Energiespar-Effekt




EC EleCylinder
Montageausrichtung

O :Montierbar — : Nicht montierbar
Montageausrichtung
- (===
P— ; m i T 1 | e ‘m | ]
Horizontal-Montage Horizontal-Montage Horizontal-Montage .
auf flacher Oberflache auf der Seite abgehangt (an Decke) Var e
O O= O# —

*1: Bei Seiten- und Deckenmontage kann sich das Edelstahlblech durchbiegen oder nicht mehr fluchten.
Dauerbelastung unter diesen Bedingungen kann zum Bruch des Edelstahlblechs fiihren. Deshalb ist dieses téglich zu Gberpriifen und bei Bedarf nachzujustieren,
falls sich das Blech durchbiegt oder nicht mehr fluchtet.

Montagehinweise

@ Die Montageflachen des Grundrahmens und Werkstlicks missen eine Ebenheit von 0,05 mm/m oder weniger aufweisen.
Unebenheit erhdht den Gleitwiderstand des Schlittens und kann Stérungen verursachen.

@ Die Unterseite der Rahmen-Bodenflache sowie die Rahmen-Linksseite (von der gegentiberliegenden Motorseite aus gesehen)
gelten fir die Laufgenauigkeit des Schlittens als Referenzflachen bei einer Montage mit erforderlicher Laufgenauigkeit.

Bei Montage mit Nutzung der Seiten-Referenzfldache ist
die Installationsflache wie unten gezeigt anzupassen.
<
= Typ Abmessung A
| ] Y (mm)
L
Wirkungsbereich Referenzflache T B6/B7/B8 2~5
Referenz-  Rahmen-
flache Bodenflache

Zulassige Auskragung

Die zulassige Auskragung der Zuladung ist fiir jede Schlittenachse festgelegt und stellt die Auskragléange (Versatz) von der Achse
dar. Wenn die Lénge eines auf der Schlittenachse befestigten Werkstlicks bzw. einer Halterung den zuldssigen Wert dieser Lange
Uberschreitet, kann dies Schwingungen verursachen und entsprechend zu Fehlfunktionen fiihren. Die Auskraglange sollte deshalb
innerhalb des ungefdhren zuldssigen Wertes liegen.

Mb




EC EleCylinder

Montagemethode

M Montage des Grundrahmens

Fir die Montage dieser Achse befinden sich Durchgangsbohrungen auf der oberen Rahmenflache.

Durchgangs-
Passloch bohrung

Langloch . .

¥ T ¥
5 iF iF

° @ W\ \\ \,

M — e — N A ——t

o A A
i h

Y Y s Y

Passloch

Es;‘crﬁ;ngs» AL B Langloch
T Durchgangshohrung | Durchgangsbohrung | Durchgangsbohrung [ Passloch Langloch
YP' | Durchmesser [mm] | Breite C [mm] | Tiefe D [mm] [mm] [mm]
B6 4.5 54 13
A4 +0.012
B7 055 63 12 a7 o
iefe4 g5 Tiefe 4
B8 5.5 76 22

Befestigung der gesamten Oberfléche | Befestigung mit Montagefiien etc.

<VorsichtsmaBnahmens Nutzung aller Durchgangsbohrungen | Nutzung aller Durchgangsbohrungen lsitg g e =16l @il

*Wenn keine Laufgenauigkeit erforderlich ist, kann der Rahmensockel auch
nur mit MontagefiiBen befestigt werden. In diesen Fallen sind zur richtigen
Unterstiitzung immer noch alle Durchgangslcher zu verwenden.

* Der Grundrahmen ist nicht nur an den Enden zu befestigen.
Dieser kann sich verziehen und der Verfahrwiderstand sich an beiden Enden erhchen.

* Generelle Verwendung aller Durchgangslocher zur Abstiitzung der gesamten Flache. M

H Montage am Schlittentrager

Zur Montage der Zuladung sind die Gewindebohrungen
auf der oberen Schlittenflache bestimmt.

I e

4-M5, Tiefe 10 A:stand Passlécher,
2-@5 H7 Passloch, Tiefe 5 Abweichung: +0.02
Typ Amm] B [mm]
B6 51 50
B7 61 50
B8 76 50

<Achtung> [ = = — Abstand des Motorgeh&uses zur Schlitten-
Bei der Spezifikation mit obenliegendem Motor ragt der Q-@@ mitte am mechanischen Endpunkt: C
Motorteil (Motorgehduse) Uber die obere Schlittenflache heraus. %—— 77777777 f—f%ﬁ‘g |

Es ist darauf achtzugeben, dass die Zuladung nicht mit dem | = = E Typ C[mm]

Motorgehause kollidiert.

& -
B6 787
B7 87.7
B8 89
|




EC EleCylinder

Einfach | Zahn- } Gekupp. [ Achsbreit
infac riemen- ekupp. chshreite 24y

Staub- g Ausfiih. § Motor- 63 Schritt-
geschiitzt ] rung einheit mm motor

B Modellspezifikationen
EC - B6 S | - | | - | \

Serie | — [ Typ | Steigung Spezifikation - Hub — | Kabellinge Motor-E/A-Spannungsversorgung| — Optionen

[Standard[S| 48 mm (ohne) [ Motor obenliegend 300 300 mm 0 Mit Klemmleisten- Optionen siehe
9] Motor untenliegend ? ? Steckbuchse Tabelle unten

2600 2600 mm (S m
1

(Schrittweite t Yo . )
100 mm) (5)10 10m Poatbbuati tviei

HA
Dz )M
2
&

(lemaon)

AnD

&
=
3

(1) Beim Zahnriementyp sind Geschwindigkeiten ab
100 mm/s zu verwenden, da der Betrieb mit niedrigeren
Geschwindigkeiten zu Vibrationen und Resonanz-
schwingungen fiihren kann.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt
den Maximalwert an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen
Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung”.

(3) Anwendungen mit Schubbetrieb kdnnen nicht
ausgefiihrt werden.

(4) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageaus-

beachten richtung zuteil werden. Siehe S. 5 fiir Einzelheiten.

(5) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt

{Hinweis) Die Abbildung zeigt den oben montierten Motortyp. bei max. 220 mmm in Ma-, Mb- und Mc-Richtung.

Zur Veranschaulichung der zuldss. Auskragung siehe S. 5.

(6) Der Schwerpunkt der Zuladung sollte unter der Hafte
des Uberhang-Abstands liegen.

Auch wenn der Uberhang-Abstand und das Lastmoment
innerhalb des zuldssigen Bereichs liegen, sollten bei

Kabelldangen Motor-E/A-Spannungsversorgung auftretenden abnormalen Vibrationen oder Gerduschen

B Standard-Anschlusskabel die Einsatzbedingungen abgeschwacht werden.

Kabel- Nutzereigene RCON-EC Anbindungs-
Kabel-  Kabe Verdrahtung Spezifikation (mit beidseiti-

code | lange | (0 creckbuchsen) gen Steckbuchsen) ginweis .

Kein Kabel (mit Nur ein Klemmleisten-

Bitte

0 )
Steckbuchse) | Verbindungsstecker enthalten e Code Seite

1~3 | 1~3m
4~5  4~5M  cprcowsollIle CB'ZE}EZ}Q&?EQE'RB RCON-EC Anbindungs-Spezifikation ineis 1 ACR 19
6~7 | 6~7m enthalten (Hinweis2) Bremse B 19
8~10 8~10m Speziell angegebene Schmierfett-Spez. inweis 2) G5 19
(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird. Umgekehrte Referenzposition NM 19
(Hinweis 2) Roboterkabel. PNP-Spezifikation PN 19
B 4-direktionales Anschlusskabel Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. TMD2 19
- - Batterieloser Absolut-Enkoder WA 19
Cable | Kabel- IS RC,ON'E,C Anb!ndu.ngs-. . Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 19

Verdrahtung Spezifikation (mit beidseiti- 3

Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle wL2 19

lange
code 9 (ohne Steckbuchsen) gen Steckbuchsen) ginveis
(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezifi-

kation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).

1~ 1~3m N
s 53 3 (Hinweis 2) Anderung des Schmierfetts gemaf Lebensmitteltauglichkeit.
S4~S5 4~5M| cpeco-PwBIOLICIC-RB CB-REC2-PWBIO[J[J[J-RB

S6~S7 | 6~7m enthalten (Hinweis 2) enthalten (Hinweis 2)

S8~S10/8~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewdhlt wird.
(Hinweis 2) Roboterkabel.

7 EC-B65/B6SU



EC EleCylinder
Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Maximale Zuladung (kg) 1 Antriebssystem Zahnriemen, Breite 9 mm, Teilung 3 mm, Steigung 48 mm
(Energiespar-Einstellung inaktiv) Wiederhol-
Zuladung e +0.08 mm
Maximale Zuladung (kg) B genauigkeit
= (Energiespar-Einstellung aktiv) Material Alurmini
= AT aterial: stranggepresstes Aluminium
Q | Geschwin- M?X' GeSChW.md_lgke.'t (mmy/s) 1500 Grundrahmen (entsprechend A6063SS-T5), schwarz eloxiert
s | digkeit/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 100
T Beschleu- Nominale Beschleunigung/ 03 Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
nigung/ Verzégerung (G) ’ | h Ma: 48.5 Nem
- Zulass. stati
Verzo Maximale Beschleunigung/ 10 L:s'?ri:o:nir:StC ® Mb:69.3 Nem
gerung Verzégerung (G) : Mc: 97.1 Nem
Nichterregt Zulass. dynamisches | Ma: 11.6 N-m
Brems-Spezifikation auslosende Lastmoment Mb: 16.6 Nem
Bremse Magnetbremse (Hinweis 1) Mc: 23.3 N-m
Bremshaltekraft (kgf) 1.3
S . Zulassige
M le Hubl 300
|n|'ma e ainge (mm) Temperatur, 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Hub Maximale Hublange (mm) 2600 L
Feuchtigkeit
Hubldnge-Schrittweite (mm) 100
Schutzart 1P20
Schwingungs- 2
festigkeit 49 m/s
M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments Produkt- CE-Kennzeichnung, RoHS (beschrénkte Verwendung
konformitat gefahrlicher Stoffe)
Motortyp Schrittmotor (GréBe [J142) (Stromaufnahme: max. 4.2 A)
Ma Mb Mc Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut
(Nicken) (Gieren) (Verwindung)
Anzahl der 800 Pulse / Umdrehun
Enkoderpulse 9

(Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer
fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung * Energiespar-Einstellung werkseitig inaktiv. Fiir Einzelheiten siehe S. 4.

B Energiespar-Einstellung inaktiv  Einheit fir die Zuladung ist kg. B Energiespar-Einstellung aktiv Einheit fur die Zuladung ist kg.
Lage Horizontal Lage Horizontal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 03 05 0.7 1 keit (mm/s) 0.3 0.7
0 1 10 8 7 0 3 2
200 11 10 8 7 800 3 2
300 11 8.5 7 6 1400 0.5 0.5
600 7 5 4 3
1000 4 3 2 1
1200 3 2 1 0.5
1400 2 1 1 0.5
1500 2 1 1 0.5

Hub und max. Geschwindigkeit

Energiespar- 300 400 500 600 700 800 900~2600
Modus (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (100 mm-Schritte)
Ausgeschaltet 890 1070 1220 1340 1400 1440 1500
Eingeschaltet 890 1070 1220 1300 1350 1400

(Einheit: mm/s)

EC-B65/B6SU 8



EC EleCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 3D
www.iai-automation.com CAD
M.E.: Mechanischer Endpunkt X L 4761
S.E.: Hub-Endpunkt 598 Hub 110 1‘;’
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Bl Abmessungen pro Hub

Hub | 300 400 500 600 700 | 800 | 900 1000 1100 1200|1300 1400|1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500 2600
559.5/659.5/759.5/859.5959.5|1059.5/1159.5/1259.5/1359.5|1459.5|1559.5|1659.5/1759.5|1859.5| 1959.5|2059.5|2159.5 2259.5|2359.5| 2459.5 | 2559.5|2659.5  2759.5 | 2859.5
483.8583.8/683.8|783.8 883.8| 983.8|1083.8/1183.8/1283.8/1383.8 1483.8|1583.8|1683.8|1783.8 1883.8|1983.8|2083.8|2183.8|2283.8| 2383.8 | 2483.8  2583.8| 2683.8| 2783.8
466.5|566.5|666.5|766.5 866.5 | 966.5|1066.5|1166.5|1266.5 1366.5|1466.5| 1566.5|1666.5|1766.5| 1866.5|1966.5|2066.5|2166.5| 2266.5| 2366.5 | 2466.5 | 2566.5 | 2666.5 | 2766.5
320 | 120 | 220 | 320 | 120 | 220 | 320 | 120 | 220 | 320 | 120 | 220 | 320 A 120 | 220 | 320 | 120 | 220 A 320 | 120 | 220 | 320 | 120 K 220
0 1 1 1 2 2 2 3 3 3 4 4 4 5 5 5 6 6 6 7 7 7 8 8
4 6 6 6 8 8 8 0 | 10 10 | 12 | 12 | 12 | 14 14 14 16 | 16 | 16 18 18 | 18 | 20 | 20
330 | 430 | 530 | 630 | 730 | 830 | 930 [ 1030|1130/ 1230 1330| 1430|1530 1630|1730 1830|1930 2030|2130 2230 23302430 2530|2630

- moOoN @ > r

B Gewicht pro Hub

Hub 300400 500 600|700 800|900 100011001200 1300/ 1400|1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100|/2200|2300 2400 2500 2600

Gewicht O.Bremse|2.73.0/34/3.7/40 43 47 50 | 53|56 59 63|66 69|72 7578|8285 |88|92 95|98 102
ewic -

(kg) Brzllnl’fse 3.0/33/3.7 40 43 /46 50/ 53|56 59 62| 66 69|72 75 78|81 85 88|91 95 98 10.1 105

Hinweis: Fiir den Typ B6SU gelten die gleichen Gewichte.

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 23.

9 EC-B65/B6SU



EC EleCylinder

24y
Schritt-
motor

Einfach Zahn- ¥ Gekupp. J| Achsbreite
Staub- g Aol & Motor-
el Ausfiih- Bioh
einheit

B Modellspezifikationen
EC - B7 s | | - | | - | | - |
[ Serie | — [ Typ | Steigung Spezifikation — Hub —  [Kabellinge Motor-E/A-Spannungsversorgung| — Optionen
[Standard[S] 48 mm (ohne) | Motor obenliegend 300 300 mm 0 Mit Klemmleisten- Optionen siehe
U | Motor untenliegend 1 1 Steckbuchse Tabelle unten
2600 2600 mm Sl Tm
(Schrittweite l l
100 mm) (910 10m

1A
g

(lemen)

==N

=
S
o
@
a
=
o

(1) Beim Zahnriementyp sind Geschwindigkeiten ab
100 mm/s zu verwenden, da der Betrieb mit niedrigeren
Geschwindigkeiten zu Vibrationen und Resonanz-
schwingungen fiihren kann.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt
den Maximalwert an. Einzelheiten dazu siehe , Tabellen
Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung”.

(3) Anwendungen mit Schubbetrieb kénnen nicht
ausgefihrt werden.

Bitte (4) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageaus-

B richtung zuteil werden. Siehe S. 5 fiir Einzelheiten.

(5) Der Referenzwert fiir die zulassige Auskragung liegt
(Hinweis) Die Abbildung zeigt den oben montierten Motortyp. bei max. 280 mmm in Ma-, Mb- und Mc-Richtung.
Zur Veranschaulichung der zuldss. Auskragung siehe S. 5.
(6) Der Schwerpunkt der Zuladung sollte unter der Hafte
des Uberhang-Abstands liegen.
Auch wenn der Uberhang-Abstand und das Lastmoment
innerhalb des zuldssigen Bereichs liegen, sollten bei

Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung auftretenden abnormalen Vibrationen oder Gerduschen

B Standard-Anschlusskabel die Einsatzbedingungen abgeschwécht werden.
Kabel Nutzereigene RCON-EC Anbindungs-
Kabel- I'? S Verdrahtung Spezifikation (mit beidseiti-
code ange (ohne Steckbuchsen) | gen Steckbuchsen) inweis 1) -
0 Kein Kabel (mit Nur ein Klemmleisten-
ioa S;eckb;chse) Verbindungsstecker enthalten Name Caile Seite
~ ~3m
CB-REC-PWBIO[J[J[J-RB i i _ ; i .
4~5  4~5m | pecrwsoRB enthalten tmes2 RCON-EC Anbindungs-Spezifikation  inweis 1 ACR 19
6~7 | 6~7m enthalten (inweis2) Bremse B 19
8~10 8~10m Speziell angegebene Schmierfett-Spez. inweis 2) G5 19
(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gew&hlt wird. Umgekehrte REfereanosmon NM 19
(Hinweis 2) Roboterkabel. PNP-Spezifikation PN 19
B 4-direktionales Anschlusskabel Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. |  TMD2 19
; ; Batterieloser Absolut-Enkoder WA 19
Cable | Kabel- ';l/::zer;ehltgue:: SpZigltl;tEnc):?r:::g::ig:ltl Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 19
code | lange Tolime Sisdbvd e gen Steckbuchsen) imsn Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle WL2 19
(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezifi-
§1~S3| 1~3m kation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
(Hinweis 2) Anderung des Schmierfetts geméaR Lebensmitteltauglichkeit.
S4~S5|4~5m| cgeco-PwBIOLICICIRB CB-REC2-PWBIOLICICI-RB
S6~S7  6~7m enthalten (Hinweis 2) enthalten (Hinweis 2)
S8~5108~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewdhlt wird.
(Hinweis 2) Roboterkabel.

EC-B75/B7SU 1 0



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Maximale Zuladung (kg) 2 Antriebssystem Zahnriemen, Breite 9 mm, Teilung 3 mm, Steigung 48 mm
(Energiespar-Einstellung inaktiv) Wiederhol-
Zuladung . L +0.08 mm
Maximale Zuladung (kg) " genauigkeit
= (Energiespar-Einstellung aktiv) | |
£ PR Material: stranggepresstes Aluminium
c
S Geschwin- Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1600 Grundrahmen (entsprechend A606355-T5), schwarz eloxiert
S | digkeit/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 100
T Beschleu- Nominale Beschleunigung/ 03 Linearflihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
nigung/ Verzégerung (G) ’ | h Ma: 79.7 Nem
Zulass. statisches
Verzo Maximale Beschleunigung/ 10 L:stmomer:t Mb: 114 Nem
gerung Verzégerung (G) ’ Mc: 157 N-m
Nichterregt Zuliss. dynamisches| Ma: 17.7 N-m
Brems-Spezifikation auslésende Lastmoment Mb: 25.3 Nem
Bremse Magnetbremse (Hinweis 1) Mc: 34.9 Nem
Bremshaltekraft (kgf) 2.5
Minimale Hublidnge (mm 300 Zulassige
: I, Y - ge (mm) Temperatur, 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Hub Maximale Hublénge (mm) 2600 .
- - - Feuchtigkeit
Hublange-Schrittweite (mm) 100
Schutzart IP20
Schwingungs- N
festigkeit 49m/s
B Richtung des Schlittentyp-Lastmoments Produkt- CE-Kennzeichnung, RoHS (beschréankte Verwendung
konformitat gefahrlicher Stoffe)
Motortyp Schrittmotor (GréB3e [156) (Stromaufnahme: max. 4.2 A)
Ma M Mc Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut
(Nicken) (Gieren) (Verwindung)
Anzahl der

Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer
fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung * Energiespar-Einstellung werkseitig inaktiv. Fiir Einzelheiten siehe S. 4.

B Energiespar-Einstellung inaktiv  Einheit fir die Zuladung ist kg.

Lage Horizontal
Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 0.3 0.5 0.7 1
0 20 20 18 16
100 20 20 18 16
200 20 20 17 15
300 19 17 15 13
600 11 9 8 7
1000 6 5 4 3
1400 3 2 1 0.5
1600 3 2 1 0.5

B Energiespar-Einstellung aktiv  Einheit fur die Zuladung ist kg.

Lage Horizontal
Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 03 0.7
0 14 12

100 14 12

400 10 8

800 5 3
1200 1 0.5

Hub und max. Geschwindigkeit

Energiespar- 300 400 500 600 700 800 900 1000~2600
Modus (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (100 mm-Schritte)
Ausgeschaltet 890 1070 1220 1340 1450 1520 1550 1600
Eingeschaltet 890 1070 1120 1200

1 1 EC-B7S/B7SU

(Einheit: mm/s)



EC EleCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite 3D
downloadbar. CAD
www.iai-automation.com
M.E.: Mechanischer Endpunkt A L - -
S.E.: Hub-Endpunkt 0 85 Hub 17276 5' 55
H Lt Teaching-
ME/NSE. . (Tm%"e? ME. 195 Anschluss
/ el N
wr d o e 5 Status-LED
(- SR
= apre e == =y === X lree—re—e—= === i
b b 9 = —N’ Steckbuchse
o0 e - & — T e e 9 ™l fir Strom-
5 S 61 (Passlocher, Abweichung 10.02)/ 2-95 H7 Passloch, Tiefe 5 versorgung
Tc 4-M5, Tiefe 10 und E/A-Kabel
§E,
<5 ._'L Schmiernippel
A > P T _?_ 0 fur Fihrung u:‘g‘
\ :
—~ == | |
EEE 8| | |
s5(5| £ ‘ \
g 2|2l = ‘
£EE S ‘ i
calal S \ i w
<[] 0 S - = |
S| o _ [ | 1 v [ | )| :
A e = ¢ f ‘
- ‘ ‘,,\ o || W\ i\ ‘LL‘ ‘
11N — ! |
Referenzflache 7‘1 Offset-Referenzposition ! " 7 " ! gT
(Abmessungsbereich B) 73 der zuldssigen Momente ==
Rahmenboden
@4H7 Passloch, Tiefe 4 E-05.5 Bohrung
Langloch (vor/w:n Rahmenk/)/oden) l(Rahmen—BefestlgungsIoch)
f 3 i & |/ ®
M | |
N T—_,——_—,—
L ) )
. . " Y | T |
[B75U] ] % P/ L c” | " Dxaoop
) N J (Abst. @4 Bohrung zu Langloch) 65
/ 17.3 B 85.2
Rahmenboden / Q’&j 5
N g g | E
e [ 43718 c
= [ H‘ N [}
g0 £E = £
38 e e &
cx o \ |
f €
s 29 HER :
o ' |(25.5) Y
e 3-8t
EI=1A
2g 7 = Querschnitt von Z-Z
ERS 85.0 = Details Durchgangsbohrung
& g fiir Rahmenbefestigung
£s Rahmen-Befestigungsloch Detailansicht von P
2 3 [ ] Details T-Nut Details Rahmen-Langloch

Bl Abmessungen pro Hub

Hub | 300 | 400 500 600 700 800 | 900 1000 1100 1200|1300 1400 1500 1600|1700 1800 1900|2000 2100 2200 2300|2400 2500 2600
587.5/687.5|787.5 887.5/987.5/1087.5/1187.5/1287.5|1387.5|1487.5/1587.51687.5|1787.5|1887.5|1987.5 2087.5|2187.5|2287.5|2387.5|2487.5 2587.5|2687.5 2787.5|2887.5
502.3/602.3702.3/802.3902.3 1002.3/1102.3/1202.31302.3|1402.3|1502.3|1602.3 | 1702.3|1802.31902.32002.3|2102.3 | 2202.3 | 2302.3 | 2402.3 | 2502.3|2602.3 | 2702.3 | 2802.3
485 | 585 | 685 | 785 | 885 | 985 | 1085|1185 /1285|1385 1485 1585|1685 | 1785|1885 1985 |2085|2185|2285|2385| 2485|2585 2685|2785
310 | 410 | 110 | 210 | 310 | 410 | 110 | 210 | 310 | 410 | 110 | 210 | 310 | 410 | 110 | 210 | 310 | 410 | 110 | 210 | 310 | 410 | 110 | 210
0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6
4 4 6 6 6 6 8 8 8 8 10 | 10 | 10 | 10 | 12 12 | 12 | 12 | 14 | 14 | 14 | 14 16 | 16
330 | 430 | 530 | 630 | 730 | 830 | 930 1030 1130|1230|1330| 1430 1530 1630 1730 1830| 1930 2030 2130 2230 2330|2430 2530|2630

- mOoONn @ >r

B Gewicht pro Hub

Hub 300|400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200|1300 1400 1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500 2600

Gewicht O.Bremse 4.6 49|52 |56 59 /62|65 68 | 71|75 78 81 84|87 91|94 97 100|103 /10.7|11.0 113116 120
ewic
Mit

(kg) R 51/54/57|6.1|64/6.7/70| 73|76 |80|83 |86 |89|92|96|99(102{105|108|11.2|11.5|11.8|12.1|125

Hinweis: Fiir den Typ B7SU gelten die gleichen Gewichte.

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 23.
EC-B7S/B7SU 1 2



EC EleCylinder

- ) Gekupp. || Achsbreite § 24y

EC- Bss Einfach | Zah
riemen
Motor- Schritt-

Staub- g aysfiih-
motor

EC- Bss U geschiitzt rung einheit

B Modellspezifikationen
EC - B8 s | | - | | - | | - |
[ Serie | — [ Typ [  Steigung Spezifikation - Hub — [ Kabellinge Motor-E/A-Spannungsversorgung| — Optionen
[Standard[S| 54 mm (ohne) [ Motor obenliegend 300 300 mm 0 Mit Klemmleisten- Optionen siehe
U | Motor untenliegend ? ? Steckbuchse Tabelle unten
2600 2600 mm 91 Tm
(Schrittweite 4 t " )
Code 5" fiir 4-Weg-Kabel, sieh
100 mm) (5)10 10m KOL e"" ur|-Tabeeglle unferile ¢

HA
Dz )M
2
&

(lemaon)

AnD

&
=
3

(1) Beim Zahnriementyp sind Geschwindigkeiten ab
100 mm/s zu verwenden, da der Betrieb mit niedrigeren
Geschwindigkeiten zu Vibrationen und Resonanz-
schwingungen fiihren kann.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt
den Maximalwert an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen
Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung”.

(3) Anwendungen mit Schubbetrieb kdnnen nicht
ausgefiihrt werden.

(4) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageaus-
richtung zuteil werden. Siehe S. 5 flr Einzelheiten.

(5) Der Referenzwert fiir die zulassige Auskragung liegt
bei max. 320 mmm in Ma-, Mb- und Mc-Richtung.

Zur Veranschaulichung der zulass. Auskragung siehe S. 5.
(Hinweis) Die Abbildung zeigt den oben montierten Motortyp. (6) Der Schwerpunkt der Zuladung sollte unter der Hafte
des Uberhang-Abstands liegen.

Auch wenn der Uberhang-Abstand und das Lastmoment

innerhalb des zuldssigen Bereichs liegen, sollten bei

auftretenden abnormalen Vibrationen oder Gerduschen
die Einsatzbedingungen abgeschwacht werden.

~ (7) Bei der Anschluss-Spezifikation RCON-EC ist die Anzahl
Kabelldangen Motor-E/A-Spannungsversorgung anschliessbarer Achsen beschrankt.

B Standard-Anschlusskabel Fir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAl.

Bitte

beachten

| Kabel- Nutzereigene RCON-EC Anbindungs-
Kabel- - Verdrahtung Spezifikation (mit beidseiti-
code 9€ | (ohne Steckbuchsen) | gen Steckbuchsen) wnes .
0 Kein Kabel (mit Nur ein Klemmleisten-
Steckbuchse) | Verbindungsstecker enthalten Name Code Seite
1~3 |1~3m CB-REC-PWBIOLI[JJ-RB
4~5 | 4~5m | cgecpwaiol I Re enthalten (mes2 RCON-EC Anbindungs-Spezifikation inweis 1) ACR 19
6~7 | 6~7mM enthalten (Hinweis 2) - - -
8~10|8~10m Speziell angegebene Schmierfett-Spez. inweis 2 G5 19
(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird. Umgekehrte Referenzposition NM 19
(Hinweis 2) Roboterkabel. PNP-Spezifikation PN 19
B 4-direktionales Anschlusskabel Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. TMD2 19
- - Batterieloser Absolut-Enkoder WA 19
Cable | Kabel- N UEEEERS RC,ON'E,C Anb!ndu.ngs-. . Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 19
de | lange VeI Ens Y spezifikation (mit beidseit- Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle wL2 19
€ 9 (ohne Steckbuchsen) gen Steckbuchsen) ginveis
(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezifi-
S1~S3|1~3m kation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
(Hinweis 2) Anderung des Schmierfetts gemaR Lebensmitteltauglichkeit.
S4~S5 4~5M| cpeco-PwBIOLICIC-RB CB-REC2-PWBIOLICJLI-RB
S6~S7 6~7m enthalten (Hinweis 2) enthalten (Hinweis 2)
S8~510/8~10m

(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewdhlt wird.
(Hinweis 2) Roboterkabel.

1 3 EC-B8S/B8SU



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

B Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma b
(Nicken) (Gieren)

Mc
(Verwindung)

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Zahnriemen, Breite 15 mm, Teilung 3 mm, Steigung 54 mm
Maximale Zuladung (kg) 25 - L 9 gung
Wiederhol-
Zuladung genauigkeit +0.08 mm
Tg Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1800 Grundrahmen Material: stranggepresstes Aluminium
Q | Geschwin- — : .g - (entsprechend A6063SS-T6), schwarz eloxiert
s | digkeit/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 100
T Beschleu- Nominale Beschleunigung/ 03 Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
nigung/ Verzdgerung (G) ’ | h Ma: 191 Nem
- Zulass. stati
Verzo Maximale Beschleunigung/ 10 L:s'?r;so;irlmstc > 'Mb: 191 Nem
gerung Verzégerung (G) . Mc: 397 Nem
Zulass. dynamisches| Ma: 38.6 N-m
Brems-Spezifikation — Lastmoment Mb: 38.6 Nem
Bremse (Hinweis 1) Mc: 80.2 Nem
Bremshaltekraft (kgf) —
o . Zulassige
M le Hubl 300
|n|'ma e ;inge (mm) Temperatur, 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Hub Maximale Hublange (mm) 2600 L
Feuchtigkeit
Hubladnge-Schrittweite (mm) 100
Schutzart 1P20
Schwingungs- 2
festigkeit 49 m/s
Produkt- CE-Kennzeichnung, RoHS (beschréankte Verwendung

konformitat

gefahrlicher Stoffe)

Enkoderpulse

Motortyp Schrittmotor (Grée [156SP) (Stromaufnahme: max. 6 A)
Enkodertyp Inkremental / Batterielos-Absolut
Anzahl der

800 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer
fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

Einheit flr die Zuladung ist kg.

Lage Horizontal
Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 0.3 0.5 0.7 1
0 25 25 23 20
100 25 25 23 20
200 25 25 22 19
300 24 22 19 17
600 18 12 10 9
1000 12 7 5 4
1400 8 4 2 1
1600 6 3 2 1
1800 6 3 2 1

Hub und max. Geschwindigkeit

Hub (mm) 300 400 500 600 700 800 900 1000 | 1100 | 1200 | 1300 1400~2600
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) (100 mm-Schritte)
Geschwindigkeit 1040 | 1270 | 1440 | 1560 | 1640 | 1690 | 1730 | 1750 | 1770 | 1780 | 1790 1800

(Einheit: mm/s)

EC-B8S/B8SU 1 4



EC EleCylinder

Abmessungen

210

Offnung
03.5
Nippel-Durch-

Schmieranschluss fur
Flihrung (auch gegen-

Uiberliegend)

messer

Sicherstellung
von min. 100
1.3)

|
AnsichtV
Schmieranschluss

-

""""" 1

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite

downloadbar.

www.iai-automation.com

66.8

9.5

Teaching-Anschluss
Status-LED

n
S}

—
[ag]
(=]

[aa]

76 (Passlocher, Abweichung +0.02)

230.5

5 (Oberfléchenbereich)

74 (Oberste Schlittenflache)

475 26.5

1

Offset-

Referenzfliche

(Abmessungsbereich B)

Rahmenboden

Querschnitt von Z1-Z1
Details Senkbohrung

Referenzposition
der zuldss. Momente

4-M5, Tiefe 10
2-¢5 H7, Tiefe 5

Steckbuchse fur
Stromversorgung
und E/A-Kabel

3D

CAD

P2

Langloch

©4H7 Passloch, Tiefe 4
(vom Rahmenboden)

H-25.5 Bohrung

mt
3

(Rahmen-Befestigungsloch)

76

‘ ~

—
m

o~

©5.5)

17.3

=

Gx400P

65

J (Abst. 4 Bohrung zu Langloch)
B

103.5

fir Rahmenbefestigung

43

—_
o

7.3

+0.012
470
Tiefe 4
vom
_Rahmenboden

Detailansicht von P2
Details T-Nut

|

L

#
m
—

(Abmessungsbereich B)

Bl Abmessungen pro Hub

(%]

)

Detailansicht von P1
Details Rahmen-Langloch

Rahmenboden /

[B8SU]

(2.5)

15.5

—

171.5

245.5

(1.3)

Sicherstellung
von min. 100

Hub | 300 | 400 | 500

600

700 | 800 | 900 | 1000

1100

1200

1300

1400 1500 | 1600

1700

1800|1900 | 2000|2100

2200|2300 2400 2500

2600

618.8/718.8

818.8

918.8

10188/ 1118.8/1218.8

13188

14188

15188

1618.8

1718.8/1818.8/1918.8

20188

2118.8/2218.8|2318.8/2418.8

2518.8/2618.8/2718.8) 28188

29188

5153|6153

7153

815.3

915.3/10153/1115.3

12153

13153

14153

15153

16153/17153/1815.3

19153

2015.3/2115.3/2215.3/ 2315.3

2415.3/2515.32615.3 2715.3

28153

498 | 598 | 698

798

898 | 998 | 1098|1198

1298

1398

1498

1598|1698 | 1798

1898

1998|2098 2198|2298

2398|2498 2598 | 2698

2798

323 1423 | 123

223

323 | 423 | 123 | 223

323

423

12

3|223 | 323 | 423

123

223 | 323 | 423 | 123

223 | 323 | 423 | 123

223

0 0 1

1

1 1 2 2

2

2

3

3 3 3 4

4| 4| 4 5

5 5 5 6

4] 4] 6

6

6 6 8 8

8

8

10

10 | 10 | 10

12

12 | 12 | 12 | 14

14 | 14 | 14 | 16

16

- IO mw >

345 | 445 | 545

645

745 | 845

945 | 1045

1145

1245

1345

1445|1545 1645

1745

1845|1945 2045|2145

2245|2345 2445 2545

2645

B Gewicht pro Hub

Hub | 300 | 400

500

600 | 700 | 800 | 900

1000

1100

1200 |1

300 (1400 1500 | 1600

1700

1800 [1900 2000 2100

2200 2300 2400 2500

2600

Gewicht (kg)| 7.4 | 8.2

9.0

9.7 1104 11.2/11.9

12.7

13.4

14.2

1491157164 |17.2

17.9

18.7 1194 20.3 | 21.0

218225233240

24.8

Hinweis: Flir den Typ B8SU gelten die gleichen Gewichte.

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 23.

1 5 EC-B8S/B8SU



EC EleCylinder

EC- Bsss Einfach Zahn- B patterie- | Gekupp.

Staub- ;\'3352_ los= Motor-

EC'BSSSU geschiitzt ]  rung Absolut [ einheit

B Modellspezifikationen
EC - B8 S s | | - | | - | |- | | - |
.. . . . _ _ Kabelldnge E/A- _ | Kabellange Motor-| __ .
‘ Serie ‘ ‘ Typ | Steigung| Motortyp Spezifikation Hub Spannungsversorgung Spannungsversorg) Optionen
S |54 mm| S [AC-Servo[(ohne) Motor obenliegend 300 300mm Kabellinge siehe 0 [ Kein Kabel Optionen siche
U | Motor untenliegend 1 1 Tabelle unten 1 m Tabelle unten
2600 2600 mm 1 1
(Schrittweite 10 10m
100 mm)

Cems

(1) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt
den Maximalwert an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen
Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung”.

(2) Anwendungen mit Schubbetrieb kdnnen nicht
ausgefiihrt werden.

(3) Fiir den Motorantrieb ist die Versorgungseinheit PSA-200
notwendig. Eine PSA-200 kann bis zu 6 Achsen mit
Strom versorgen. Siehe S. 28 fiir weitere Einzelheiten.

(4) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageaus-

Bitte richtung zuteil werden. Siehe S. 5 fiir Einzelheiten.

beachten

(5) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt
bei max. 320 mmm in Ma-, Mb- und Mc-Richtung.

{(Hinweis) Die Abbildung zeigt den oben montierten Motortyp.
Zur Veranschaulichung der zulass. Auskragung siehe S. 5.

(6) Der Schwerpunkt der Zuladung sollte unter der Hafte
des Uberhang-Abstands liegen.
Auch wenn der Uberhang-Abstand und das Lastmoment
innerhalb des zuldssigen Bereichs liegen, sollten bei

Kabelldangen Motor-E/A-Spannungsversorgung auftretenden abnormalen Vibrationen oder Gerduschen

die Einsatzbedingungen abgeschwéacht werden.

Nutzereigene RCON-EC Anbindungs-
Verdrahtung Spezifikation (mit beidseiti-
(ohne Steckbuchsen) | gen Steckbuchsen) ginweis

Kein Kabel (mit Nur ein Klemmleisten- "
0 Steckbuchse) | Verbindungsstecker enthalten Optlonen

Kabel- | Kabel-
code = lange

1~3 | 1~3m .
4-5 | 4-5 CB-REC-PWBIOL][J[J-RB Name Code Seite
~ ~5m .
CB-EC-PWBIOLJ[J[-RB enthalten (Hinweis 2)
6~7  6~7m enthalten (inweis2) RCON-EC Anbindungs-Spezifikation inweis 1 ACR 19
8~10 | 8~10m . - - _—
(Hinweis 1) Wenn als Option die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (ACR) gewahlt wird. Speziell angegebene Schmierfett-Spez. timeis2 G5 19
(Hinweis 2) Roboterkabel. Umgekehrte Referenzposition NM 19
PNP-Spezifikation PN 19
Kabelldngen Motor-Spannungsversorgung Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. | TMD2 19
Kabelcode Kabelldnge Kundenverdrahtungs-/RCON-EC-Anschluss-Spez. — ——— - — —
0 Kein Kabel Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle WL 19
1~3 1~3m CBECPWOLILRS Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle WL2 19
~ ~ inweis (Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezifi-
4~5 4~5m enthalten (x ! kation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
6~10 6~10m (Hinweis 2) Anderung des Schmierfetts gemaR Lebensmitteltauglichkeit.

(Hinweis) Roboterkabel.

EC-B8SS/B8SSU 1 6



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
) Antriebssystem Zahnriemen, Breite 15 mm, Teilung 3 mm, Steigung 54 mm
Maximale Zuladung (kg) 15 -
Wiederhol-
Zuladung L +0.04 mm
genauigkeit
Tg Max. Geschwindigkeit (mm/s) 2000 Grundrahmen Material: stranggepresstes Aluminium
Q | Geschwin- — : .g - (entsprechend A6063SS-T6), schwarz eloxiert
s | digkeit/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 100
T Beschleu- Nominale Beschleunigung/ 03 Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
nigung/ Verzdgerung (G) ’ | h Ma: 191 Nem
- Zulass. stati
Verzo Maximale Beschleunigung/ 10 L:s'?r;so;irlmstc > 'Mb: 191 Nem
gerung Verzégerung (G) . Mc: 397 Nem
Zulass. dynamisches| Ma: 38.6 N-m
B Brems-Spezifikation — Lastmoment Mb: 38.6 Nem
remse (Hinweis 1) Mc: 80.2 Nem
Bremshaltekraft (kgf) —
o . Zulassige
M le Hubl 300
|n|'ma e ;inge (mm) Temperatur, 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Hub Maximale Hublange (mm) 2600 L
Feuchtigkeit
Hubladnge-Schrittweite (mm) 100
Schutzart 1P20
Schwingungs- 2
festigkeit 49 m/s
B Richtung des Schlittentyp-Lastmoments Produkt- CE-Kennzeichnung, RoHS (beschrénkte Verwendung
konformitat gefahrlicher Stoffe)
Motortyp AC-Servomotor (230 V)
Ma b Mc Enkodertyp Batterielos-Absolut
(Nicken) (Gieren) (Verwindung)
Anzahl der

Enkoderpulse

16384 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer
fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

Einheit fur die Zuladung ist kg.

Lage Horizontal
Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 03 0.5 0.7 1
2000 15 9 6 4
Hub und max. Geschwindigkeit

Hub (mm) 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200~2600
(mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (100 mm-Schritte)
Geschwindigkeit 1210 1460 1670 1800 1890 1930 1960 1980 1990 2000

1 7 EC-B8SS/B8SSU
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EC EleCylinder

Abmessungen

210
Offnung Schmieranschluss fur
Fiihrung (auch gegen-

Uberliegend)

@3.5
Nippel-Durch-
messer

Ansicht V
Schmieranschluss

76 (Passlocher, Abweichungﬁ_ro.02) '

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite
downloadbar.

www.iai-automation.com

3D
CAD

4.8)

95

66.8

68.2 Steckbuchse fiir Motorversorgung

Ladezustandsanzeige-LED
Steckbuchse flr Stromversorgung
Status-LED und E/A-Kabel

T

125

!

WIGNIPAITTE

284| 46

L\

von min. 100

Sicherstellung
(0.8)

>

5 (Oberfldchenbereich)

210.5
74 (Oberste Schlittenfliche)

47.5 26.5

I
|

Offset-
| Referenzposition

Referenzflache
(Abmessungsbereich B)

Rahmenboden

der zuldss. Momente

Langloch

4-M5, Tiefe 10
2-¢5 H7, Tiefe 5

Befestigung
flr Stecker-

67.9
68.5

)
O
N

Teaching-Anschluss

schutz (

M3)

ln

73.5

—
Z1

©4H7 Passloch, Tiefe 4
(vom Rahmenboden)

3
° M4 (fiir Masse-

anschluss)
H-25.5 Bohrung

(Rahmen-Befestigungsloch)

76

—
™M

°

Y,

To ~ S \

S

\
NN N

(25.5)
Querschnitt von Z1-Z1

17.3

P1
Gx400P

65 [B8SSU]

J (Abst. 94 Bohrung zu Langloch)
B

(2.5)
15.5

109

Details Senkbohrung
fir Rahmenbefestigung

4.3

5
Q

7.3
0012
0

Tiefe 4

vom
~ Rahmenboden

4+

2
Detailansicht von P2
Details T-Nut
(Abmessungsbereich B)

B Abmessungen pro Hub

Detailansicht von P1
Details Rahmen-Langloch

=

Rahmenboden /

225.5

151.5

Sicher-
stellung von
min. 100

Hub | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000

1100

12001300 1400|1500 | 1600 1700

1800|1900 | 20002100 2200 2300 | 2400 | 2500 | 2600

618.8/718.8/818.8/918.8/10188|1118.8/12188/1318.8

14188

1518.8/1618.8/1718.8/1818.8/1918.8/2018.8

2118.8/2218.82318.8/ 2418.8/ 2518.8/ 2618.8| 2718.8 2818.8/ 2918.8

515.3/615.3/715.3/815.3/915.3 1015.3/11153/1215.3

13153

1415.3|1515.3/1615.3/1715.3/1815.3/1915.3

2015.32115.3|2215.3| 2315.3| 24153/ 2515.3/2615.3| 2715.3| 2815.3

498 | 598 | 698 | 798 | 898 | 998 | 1098|1198

1298

1398|1498 1598 1698 1798 | 1898

1998|2098 2198|2298 | 2398 | 2498 | 2598 | 2698 | 2798

323 | 423 | 123 | 223 | 323 | 423 | 123 | 223

323

423 | 123 | 223 | 323 | 423 | 123

223 | 323 | 423 | 123 | 223 | 323 | 423 | 123 | 223

0 0 1 1 1 1 2 2

2 2 3 3 3 3 4

4 4 4 5 5 5 5 6

4 4 6 6 6 6 8 8

8 8 10 | 10 | 10 | 10 @ 12

12 | 12 | 12 | 14 | 14 | 14 | 14 | 16 | 16

- IO mw >

345 | 445 | 545 | 645 | 745 | 845 | 945 | 1045

1145

1245|1345 1445|1545/ 1645|1745

1845|1945 2045|2145 | 2245|2345 | 2445 | 2545 | 2645

B Gewicht pro Hub

Hub | 300 | 400 500 | 600 | 700 A 800 | 900

1000

1100/ 1200|1300/ 1400 1500|1600

1700

1800 1900/ 2000|2100/ 2200 2300 2400 2500 2600

88|96 103]11.1]/11.8

Gewicht (kg) | 7.3 | 8.1

12.6

133/ 14.1|148 156 16.3 | 17.1 | 17.

8 18.6|19.3|20.120.9|21.6|224 23.1/239|246

Hinweis: Flir den Typ B8SSU gelten die gleichen Gewichte.

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Flr Einzelheiten hierzu siehe S. 25.
Fiir den Betrieb von allen EleCylindern mit 230 V-Servomotor ist die 230 V-Motorversorgungseinheit ,PSA-200" erforderlich. Fiir Einzelheiten zur ,PSA-200" siehe S. 28.

EC-B8SS/B8SSU 1 8



EC EleCylinder

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Optionscode Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Einschaltdauer

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

EleCylinder Zahnriementypen sind fir eine Einschaltdauer
(Dauerlauf-Prozentrate) von 100 % ausgelegt. Be;Ci;\LenUQ- Verzégerung
D : Einschaltdauer

M
D=——x100 (%) in- ; ;
Tm+Tr Tm : Betriebszeit K%ﬁa ot eé%‘c”ﬂn Haltbereich  Zeit

Betriebszeit Tm Stillstandszeit Tr
Tr : Stillstandszeit 1 Arbeitszyklus
1 9 Optionen




EC EleCylinder

Ersatzteile (Achse)

EC-B6S(U)
B7S(U)

(DBaugruppe Motor-Abdeckung
(einschlieBlich Steuerungsplatine)
(@Motor-Einheit
(3Edelstahlband
(®Baugruppe End-Abdeckung
(mit Platinenkabel Drahtlos-Kommunikation)
(®Bandschlitten
(®Antriebsriemen
@Antriebsriemenscheibe

EC-B8S(U)

®\
N e
.
o
@\

EC-B8SS(U)

K

AN

ol
N ®
N

(®Antriebsriemen

(@ Antriebsriemenscheibe
(®Abtriebsriemenscheibe
(9Abstandskupplung

(DBaugruppe Motor-Abdeckung
(einschlieBlich Steuerungsplatine)

(@Motor-Einheit

(®Edelstahlband

(®Bandschlitten

(®Bandschlitten
(®Antriebsriemen

(@ Antriebsriemenscheibe
(®Abtriebsriemenscheibe

(DBaugruppe Motor-Abdeckung
(einschlieBlich Steuerungsplatine)
(@Motor-Einheit
(3Edelstahlband
@Baugruppe End-Abdeckung
(mit Platinenkabel Drahtlos-Kommunikation)

Ersatzteile (Achse) 2 0



EC EleCylinder

Die Ziffern in der Tabelle korrespondieren mit denen in der schematischen Darstellung.
(Hinweis) Ersatzteile werden ohne Befestigungsschrauben geliefert. Fiir Anderungswiinsche kontaktieren Sie den Vertrieb von IAl.

(D-1 Baugruppe Motor-Abdeckung
[Modellcode-Konfiguration] Basis-Modellcode - (bei Auswahl ACR) - (bei Auswahl TMD2) - (bei Auswahl WL2)

(Bsp.) Mit Auswahl der TMD2-

und WL2-Spezifikation:
MWB-EC-SR6-TMD2-WL2

RCON-EC-Anschluss- Getrennte Motor/ | Drahtlose Achsverfahr-
Typ Bremse E/A Basis-Modellcode Spezifikation * Steuerungs-Versorgung * Spezifikation
Teil-Modellcode ACR | Teil-Modellcode TMD2 | Teil-Modellcode WL2
. NPN MWB-EC-SR6
Nein
B6S PNP MWB-EC-SR6-P
] NPN MWB-EC-SR6-B
a
PNP MWB-EC-SR6-B-P
Nei NPN MWB-EC-SR7 ACR TMD2 WL2
87s en PNP MWB-EC-SR7-P (E/A nur fir NPN)
] NPN MWB-EC-SR7-B
a
PNP MWB-EC-SR7-B-P
NPN MWB-EC-B8S
B8SS Nein
PNP MWB-EC-B8S-P

* Auch zusammen mit Auswahl der WL-Spezifikation.
(Hinweis) Keine Treiberkarte fiir Drahtlos-Kommunikation enthalten.

(1-2 Baugruppe Steuerungs-Abdeckung

Modellcode
Typ E/A Drahtlos
Standard Bei TMD2-Auswahl Bei ACR-Auswahl
Nein CCA-EC-RRB8 CCA-EC-RRB8-TMD2 CCA-EC-RRB8-ACR
NPN WL CCA-EC-RRB8-WL CCA-EC-RRB8-TMD2-WL CCA-EC-RRB8-ACR-WL
B8S WL2 CCA-EC-RRB8-WL2 CCA-EC-RRB8-TMD2-WL2 CCA-EC-RRB8-ACR-WL2
Nein CCA-EC-RRB8-P CCA-EC-RRB8-P-TMD2
PNP WL CCA-EC-RRB8-P-WL CCA-EC-RRB8-P-TMD2-WL
WL2 CCA-EC-RRB8-P-WL2 CCA-EC-RRB8-P-TMD2-WL2
(2 Motor-Einheit (3 Edelstahlband
Typ Enkoder Bremse Modellcode Typ Modellcode
Nein EC-MUB6 B6S ST-EC-B6-OOO
Inkremental
B6S Ja EC-MUB6-B B7S ST-EC-B7-O00
Batterielos- Nein EC-MUB6-WA B8S/B8SS ST-EC-88-O00O
Absolut Ja EC-MUB6-WA-B *OOQO steht fiir die Hublénge.
Inkremental Nein ECMUB7
875 Ja EC-MUB7-B (®)Baugruppe End-Abdeckung
Batterielos- Nein EC-MUB7-WA
Absolut Ja EC-MUB7-WA-B Typ Modellcode
Inkremental EC-MUSB8
BSS Nein B6S EWB-EC-SR6
Batterielos- EC-MUSBS-WA B7S EWB-EC-SR7
Absolut B8SS EWB-EC-B8S
B8SS Batterielos- Nein EC-MUS13 (Hinweis) Mit Platinenkabel Drahtlos-Kommunikation.
Absolut Bzgl. Spezifikation fiir drahtgebundene Kommunikation
kontaktieren Sie IAI.
(5 Bandschlitten (& Antriebsriemen (@ Antriebsriemenscheibe
Typ Modellcode Typ Modellcode Typ Modellcode
B6 SHS-EC-B6 B6 LB-EC-B6-O00O B6 PLY-EC-B6
B7 SHS-EC-B7 B7 LB-EC-B7-O00O B7 PLY-EC-B7
B8S/B8SS SHS-EC-B8 B8S/B8SS LB-EC-B8-OO0O B8S/B8SS PLY-EC-B8
*OQO steht fir die Hublange.
Abtriebsriemenscheibe © Abstandskupplung
Typ Modellcode Typ Modellcode
B8sS DPLY-EC-B8 B8S CPG-EC-SR7
B8SS DPLY-EC-B8S

21 Ersatzteile (Achse)




EC EleCylinder

Systemkonfiguration [24 VDC-Schrittmotor-Modelle]

SPS

EC-Anschlusseinheit
(Siehe RCON-

Katalog V2)

<Modell: REC-GW-[J+RCON-EC-4>
Einheit fir Verbindung zu einem

Feldnetzwerk.
<Verdrahtung>

Fiir,,24 V*und ,0 V* sollte die Aderstarke
AWG18 betragen. Andere Signalleiter ~ Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
sollten mindestens AWG26 besitzen.  (Siehe S.31)

<Modell: CB-REC-PWBIOJIJ-RB

PC-Teaching-Software
(Siehe S. 30)
RS232-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-MW>

USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB>

* Alle Kabel sollten < 10 m sein.
(Standard-Stecker)>
<Modell: CB-REC2-PWBIOIICI-RB

(4-Weg-Stecker)>

Zubeho
Verbindungskabel von Achse /
Spannungsversorg.-E/A-Stecker  mit EC-Anschlusseinheit. /
Stecker flr kundenseitigen \\\\

N

Versorgungsanschluss und
0] E/A-Kabelverdahtung.
r <Modell: 1-1871940-6> \
v e Drahtloses/-gebundenes
[@ A Handprogrammiergerit
\ (Siehe S. 29)
\ <Modell: TB-03-C1>

*Anschliefbar ist auch das nur-draht-
gebundene Handprogrammiergerat

ff/ff ,TB-02".

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
(Siehe S. 31)
<Modell: CB-EC-PWBIOCIIO-RB

(Standard-Stecker)>
<Modell: CB-EC2-PWBIOLIICI-RB
(4-Weg-Stecker)>

Kabel fiir Versorgungsspannung
und E/A-Signale der SPS.

e

24 VDC-Spannungsversorgung

DC24V
SVE?Q&S{}%E * Kann kundenseitig
24VO bereitgestellt werden.
oV e L_rl L_rl Option
FG® : Drahtloses/-gebundenes
[ Option ] . .
- Handprogrammiergerat
24 VDC-Spannungs- mit Versorgungs-Einheit
versorgung Drahtgebundener (Siehe Einzel-Prospekt TB-03E/TB-02E)
<Modell: PSA-24> <Modell: TB-03E-SCN-[1>
: « Fahrt-Handregler y
* Erscheint demnéchst. (Siehz S gg)d egle *AnschlieBbar ist auch das nur-draht-
. gebundene Handprogrammiergerat mit
<Modell: TBD-1> Drahtloser Spannungsversorgungs-Einheit , TB-02E".
Fahrt-Handregler
{Siehe S. 29)
<Modell: TBD-1TWL>

Zubehorliste [24 VDC-Schrittmotor-Modelle]

B Spannungsversorgungs-E/A-Kabel, -Stecker
[Standard-Stecker]
Produktkategorie
Spannungsversorgungs-E/A-Kabellinge |  Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehor
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
0 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker (1-1871940-6)
Ja —
=10 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIOLIJ[J-RB)
Ja Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-REC-PWBIOLIII-RB)
[4-Weg-Stecker]
Produktkategorie
Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge |  Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehor
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
1510 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC2-PWBIOLI[1J-RB)
Ja Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-REC2-PWBIOLII[J-RB)

Steuerung 22



EC EleCylinder

Technische Daten [24 VDC-Schrittmotor-Modelle]

Parameter Spezifikation
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24 VDC £10%
Stromaufnahme (einschlieBlich Bei deaktivierter Energiespar-Einstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A
B6S/B7S e . .
Steuerungsstrom 0.3 A) Bei aktivierter Energiespar-Einstellung: max. 2.2 A
(Hinweis 1) B8S max. 6 A (nur mit deaktivierter Energiespar-Einstellung)
Spannungsversorgung fiir Bremsloseschalter 24 VDC +10 %, 200 mA (nur fur externen Bremsldseschalter)
Warmeabgabe B6S/B7S 8W
(bei Einschaltdauer von 100 %) | B8S 19.2W
Einschaltstromspitze B6S/B7S 8.3 A (mit Schutzkreis fur Einschaltstromspitze)
(Hinweis 2) B8S 10A
Vorlibergehende Spannungsfehler-Resistenz max. 500 ps
Motor-Gro3e [J42, 056, (156SP
B6S/B7S 12A
Motor-N
otor-Nennstrom B8S 2A

Motor-Steuerungsmethode

Vektorielle Feldschwachung

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental-Enkoder (Auflosung: 800 Pulse/U), batterieloser Absolut-Enkoder (Auflésung: 800 Pulse/U)

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Port)

RS485: 1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll)

Anzahl Eingénge | 3 Eingangskontakte (Vorwarts, Rlickwarts, Alarm-Ricksetzung)
) ) Eingangsspannung | 24 VDC +10%
Spez|.ﬁka:t|on Eingangsstrom 5mA /Schaltung
Parallele der Eingange -
) Kriechstrom max. T mA / Kontakt
Kommuni-
Kations- Trennung Potentialgebunden
schnitt- Anzahl Ausgange | 3 Ausgangskontakte (Vorwarts beendet, Riickwérts beendet, Alarm-Meldung)
stelle Ausgangsspannung| 24 VDC +10%
(PEA-Port) | Spezifikation
« Ausgangsstrom 50 mA / Schaltung
der Ausgange
Restspannung max.2V
Trennung Potentialgebunden

Dateneinstellung und Eingabemethode

Teaching-PC-Software, Touch-Panel-Handprogrammiergerat, Drahtloser Fahrt-Handregler,
Drahtgebundener Fahrt-Handregler

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibméglichk.)

Statusanzeige der Steuerung

LED-

Servo EIN (griin) / Alarm (rot) / Initialisierung bei Spannung EIN (orange) /
Nebenfehler-Alarm (griin/rot im Wechsel blinkend)

Bei Teachingmodus: Wechsel zuriick in Normalbetrieb (rot) / Servo AUS (unbeleuchtet) /
Automatisch Servo AUS (griin blinkend)

Anzeigen
Statusanzeige der
Drahtlosverbindung

Initialisierung von Wirless-Hardware ohne Drahtlosverbindung oder Anschluss von
HP-Gerét (unbeleuchtet) /

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

Vorausschauende Instandhaltung /
Vorbeugende Wartung

Wenn die Anzahl der Verfahrbewegungen oder zuriickgelegte Wegstrecke den eingestellten
Wert iberschritten hat und wenn als Uberlastwarnung die LED-Anzeige (rechte Seite) griin/rot
im Wechsel blinkt * Nur wenn 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

Berlihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 1 (Basisisolierung)

Kihlmethode

Naturliche Luftkiihlung

(Hinweis 1) Im Fall von RCON-EC entfallen 0.3 A flir den Steuerungsstrom und sind von der Stromaufnahme abzuziehen.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom flieBt fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Spannungsversorgung. Der Einschaltstrom-Wert (fiir 40 °C angegeben) variiert abhdngig von der

Impedanz der Spannungsversorgungslinie.

Pneumatikzylinder-Verfahren

EleCylinder-Produkte verwenden im Normalfall die Doppelwege-Ventil-Verfahrensart.
Fiir die Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart ist Parameter-Nr. 9 zu andern (,Auswahl des Magnetventil-Typs”).

<Achtung>

Ein Betrieb im Einzelwege-Ventil-Verfahren ist nicht durchfiihrbar tiber eine AnschluBverbindung mit RCON-EC.
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EC EleCylinder

Systemkonfiguration [230 VA

C-Servomotor-Modelle]

SPS

<Verdrahtung>

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

* Alle Kabel sollten 10 m oder kiirzer sein.

EC-Anschlusseinheit PC-Teaching-Software
(Siehe RCON- (Siehe Seite 30)

Katalog V2) RS232-Anschluss-Typ
<Modell: REC-GW-[J <Modell: RCM-101-MW>

+ RCON-EC-4>

Einheit fir Verbindung zu
einem Feldnetzwerk.

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
(Siehe Seite 31)

<Modell: CB-REC-PWBIOCICICI-RB>

Verbindungskabel von Achse mit
EC-Anschlusseinheit.

ra—

USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB>

Drahtloses/drahtge-
bundenes Touch-Panel-
Handprogrammiergerat

Spannungsversorgungs-E/A-Stecker (Siehe Seite 29)
Stecker fiir kundenseitige Spannungs- N <Modell: TB-03-L1>
versorgungs- und E/A-Kabelverdahtung. Sl *Anszhliiﬂbatr)istguch aas .
. 1o - ~ nur-dra tge undene Hand-
<Modell: 1-1871940-6> = S o N orogrammiergerst .TB.02
[} Hi= N
i ah N
= ~
|
= g (O
. (7
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel Drahtgebundener Drahtloser
(Siehe Seite 31) Motorversorgungs-Kabel Fahrt-Handregler Fahrt-Handregler
<Modell: CB-EC-PWBIOLICII-RB> (Siehe Seite 31) (Siehe Seite 29) (Siehe Seite 29)
Kabel fiir Versorgungspannung <Modell: CB-EC-PWLILII-RB> <Modell: TBD-1> <Modell: TBD-1TWL>
und E/A-Signale der SPS. Kabel fur Versorgungsspannung
des Achsmotor-Antriebs.
DC24V 24 VDC-Spannungsversorgung
Spannungs- * Kann kundenseitig
versorgung bereitgestellt werden. .
24V 4
: edingte on
ov e Bremswiderstands- el
FG® | 24VDCSpannungs-  modul DC'SP??."‘"U“QSVEFSC.N"
versorgung (Siehe Seite 29) gung fiir Motorantrieb
<Modell: PSA-24> <Modell: RESU-1/RESUD-1> (Siehe Seite 28)
* Erscheint demnachst. Dieser Widerstand wandelt <Modell: PSA-200-L1> E—
den beim Abbremsen des Versorgt den Motorantrieb
Motors erzeugten Riick- mit Strom.
strom in Warme um.

Zubehorliste [230 VAC-Servomotor-Modelle]

Bl Spannungsversorgungs-E/A-Kabel

Produktklassifizierung
Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge | Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehor
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
0 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker (1-1871940-6)
Ja -
1 bis 10 Nein Spannungsversorg.-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIO[J[J[J-RB)
Ja Spannungsversorg.-E/A-Kabel (CB-REC-PWBIOL I [ ]-RB)

H Motorversorgungs-Kabel

Produktklassifizierung

Motorversorgungs-Kabellange Auswahl mit RCON-EC-Anschluss- Zubehor
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
0 Nein
Ja
. Nein
1 bis 10 Ia Motorversorgungs-Kabel (CB-EC-PW[I[J[-RB)
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EC EleCylinder

Technische Daten [230 VAC-Servomotor-Modelle]

Parameter Spezifikation
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Motor-Spannungversorgung Versorgung tiber PSA-200 (280 VDC-Typ)
Steuerungs-Spannungsversorgung 24 VDC £10%
Steuerungs- | Steuern 320 mA
Stromauf- - -
nahme Teachen (Hinweis 1) 150 mA
Steuerungs- | Steuern 7.6 W
Leistungs- - -
kapazitat Teachen (Hinweis 1) 3.6 W
Einschaltstromspitze -
Voriuibergehende Spannungsfehler-Resistenz max. 500 ps
Kompatible Motorleistung 200 W

Motor-Steuerungsmethode

Vektorstromregelung tber Sinus-PWM (Pulsweitenmodulation)

Enkoder-Unterstiitzung

Batterieloser Absolut-Enkoder (Auflosung: 16384 Pulse/U)

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Port)

RS485: 1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll)

Anzahl Eingédnge 3 Eingangskontakte (Vorwarts, Riickwarts, Alarm-Riicksetzung)
o Eingangsspannung | 24 VDC £10%
Spe2|'ﬁka“t|on Eingangsstrom 5 mA / Schaltung
Parallele der Eingdnge -
IO Kriechstrom max. 1 mA / Kontakt
kations- Trennung Potentialgebunden
schnitt- Anzahl Ausgédnge 3 Ausgangskontakte (Vorwarts beendet, Riickwarts beendet, Alarm-Meldung)
stelle Ausgangsspannung | 24 VDC =10%
(PEA-Port) | Sperzifikation
« Ausgangsstrom 50 mA / Schaltung
der Ausgénge
Restspannung max. 2V
Trennung Potentialgebunden

Dateneinstellung und Eingabemethode

Teaching-PC-Software, Touch-Panel-Handprogrammiergerat, Drahtloser Fahrt-Handregler,
Drahtgebundener Fahrt-Handregler

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibméglichkeit)

Statusanzeige der
Steuerung (rechts)

Servo EIN (griin) / Alarm (rot) / Initialisierung bei Spannung EIN (orange) /
Nebenfehler-Alarm (griin blinkend) Bei Teachingmodus: Wechsel zurtick in Normalbetrieb (rot) /
Servo AUS (unbeleuchtet) / Automatisch Servo AUS (griin blinkend)

Statusanzeige Motorversorgung (Mitte)

Motorversorgung EIN (griin) / Motorversorgung AUS (griin blinkend)

LED-
Anzeigen Statusanzeige der

Drahtlosverbindung (links)

Initialisierung von Wirless-Hardware ohne Drahtlosverbindung oder Anschluss von
HP-Gerat (unbeleuchtet) /

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

Statusanzeige des Ladevorgangs
(neben dem E/A-Anschluss)

Ladevorgang des internen Schaltkreises EIN (rot) /
Ladevorgang des internen Schaltkreises AUS (unbeleuchtet) (Hinweis 2)

Vorausschauende Instandhaltung /
Vorbeugende Wartung

Wenn die Anzahl der Verfahrbewegungen oder zurtickgelegte Wegstrecke den eingestellten
Wert {iberschritten hat und wenn als Uberlastwarnung die LED-Anzeige (rechte Seite) blinkt
* Nur wenn 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) Dieser Wert ist bei Anschluss eines Handprogrammiergeréts hinzuzuftigen.

(Hinweis 2) Solange die Statusanzeige fiir den Ladevorgang leuchtet, befindet sich das Innenleben der Steuerung im Ladezustand. Bevor mit einer Verkabelung oder Inspektion
begonnen wird ist darauf zu achten, dass die LED nach Abschalten der Spannungsversorgung nicht mehr aufleuchtet, um einen elektrischen Schlag zu vermeiden.

Pneumatikzylinder-Verfahren

EleCylinder-Produkte verwenden im Normalfall die Doppelwege-Ventil-Verfahrensart.
Fiir die Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart ist Parameter-Nr. 9 zu andern (,Auswahl des Magnetventil-Typs”).

<Achtung>

Ein Betrieb im Einzelwege-Ventil-Verfahren ist nicht durchfiihrbar tiber eine AnschluBverbindung mit RCON-EC.
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EC EleCylinder

Anbindungstabelle EleCylinder mit Fahrtsteuerungs-Handeingabegeraten

| EIeCyImder-ElnzeIelnhelt O: Verbindung/Betrieb méglich

. . Verbindung/ Praferenzordnung
Handeingabegerdt Betrieb (fiir Simultan-Anbindung)
TB-02/03 O 1
Draht-
gebundene
VLT Drahtgebundener O 1
Fahrt-Handregler
D e
TB-03 *1 2
*2
Drahtlose
Verbindung N O
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.

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

— Verbindungsmuster
7 (7

@ (® : SEA-Verbindung mit EleCylinder-Haupteinheit
: SEA-Verbindung mit Mastereinheit
(© : Drahtlos-Verbindung

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

X AUTO (bei Automatikbetrieb) Manuell
Handeingabegerat Ve TS - ;
muster Verbindung/ | Priferenzordnung | Verbindung/ | Praferenzordnung
Betrieb (fiir Simultan-Anbindung) Betrieb (fiir Simultan-Anbindung)
® — _
TB-02/03 A
Draht- ) 1 O 1
gebundene
UL T Drahtgebundener ® _ -
Fahrt-Handregler . .
» A O
TB-03 © *1 2 *1 2
*4 *2
Drahtlose
Verbindung A
Drahtloser © ﬁ 5 9 5
Fahrt-Handregler *3 %)

*1 Verbindung nur mdéglich 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 Einstellungen und Vorgéange fir Geschwindigkeit und Beschleuigung/Verzégerung sind méglich. Positionseingabe und Testabldufe sind nicht moglich.
*4 Nur Uberwachung wird unterstiitzt (Fahrtbetrieb ist nicht méglich).
Steuerung 26



EC EleCylinder
E/A-Spezifikationen

E/A Eingange Ausgdnge
Eingangsspannung 24VDC £10% Lastspannung 24VDC £10%
Eingangsstrom 5 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt
Spezifikation - - “mi
: e | g 000 | s
Kriechstrom Max. 1 mA/Kontakt Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Trennung Keine Trennung von externer Schaltung Keine Trennung von externer Schaltung

Interne Spannungsver-

Externe
sorgung 24V

Spannungsver-
sorgung 24V

NPN st
Ausgangs-
nteme nteme emme
Eingangs- schatung schatung
demme

E/A-
Logik

Interne Spannungs-

Exteme versorgung 24V

Spannungsver-
Sorgung 24V

PNP

inteme
Schaltung

Inteme

— Schaltung

emme 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.

Ver ung
E/A Standard-Spezifikation TMD2-Spezifikation (Option)
Bei der TMD2-Spezifikation ist die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung getrennt.
S 0VA1 B124V 0VA1 B1 24V (Antrieb/E-Stop) (Hinweis 3)
pannungs- (Reserve) A2 B2 Bremsfreigabe (Hinweis 1) 24V (Steuerung) A2 B2 Bremsfreigabe (Hinweis 1)
versorgungs- JRiickwirts” abgeschlossen A3 B3, Riickwarts"-Befehl (Hinweis 2) JRuckwarts” abgeschlossen A3 B3, Riickwarts"-Befehl (Hinweis 2)

E/A-Stecker

#Vorwérts” abgeschlossen A4
Alarm-Ausgang A5
(Reserve) A6

B4 ,Vorwarts"-Befehl (Hinweis 2)
B5 Alarm-Reset
B6 (Reserve)

JVorwérts” abgeschlossen A4
Alarm-Ausgang A5

B4 ,Vorwirts"-Befehl (Hinweis 2)
B5 Alarm-Reset

(Reserve) A6 B6 (Reserve)
oV 24V oV 24V
24V (Antrieb/E-Stop)
oV Al B1— 24V (A Al B1|— (Hinweis 3)
B2|— Bremsfreigabe (Hinweis 1) B2|— Bremsfreigabe (Hinweis 1)
NPN A2l — 24V (Steuerung)
JRickwarts” JRuckwarts”
(Hinweis 2) ,Riickwarts"-Befehl ~—B3 A3 abgeschlossen (Hinweis 2) ,Rlckwarts"-Befehl ~~—183 A3 abgeschlossen
. . . JNorwarts” . . —— JNorwarts”
(Hinweis 2) ,Vorwrts"-Befehl @—~—B4 A4 Abgeschlossen (Hinweis 2) ,Vorwirts"-Befehl @—~—{B4 A4 ab(;?s’grr\tli)ssen
Alarm-Reset ~~—B5 A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset @—"~—{B5 A5 Alarm-Ausgang
E/A-
Logik
24V ov 24V ov
24V ~~—B1 Al ov (Hinweis 3) 24 V (Antrieb/E-Stop) ~—{B1 Al ov
(Hinweis 1) Bremsfreigabe ~—B2 (Hinweis 1) Bremsfreigabe S~—1B2
PNP 24V (Steuerung) S~ A2
»Ruckwarts” Riickwarts”
(Hinweis 2) ,Rtickwarts"-Befehl ~~—B3 A3 abgeschlossen (Hinweis 2) ,Riickwérts"-Befehl ~~—B3 A3 abl;ces‘lch:IL)Zsen
. . .y ~ JVorwirts” . . Ty JVorwarts”
(Hinweis 2) ,Vorwarts"-Befehl B4 A4 abgeschlossen (Hinweis 2) ,Vorwarts"-Befehl ~—{B4 A4 abgeschlossen
Alarm-Reset @— >—B5 A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset @— ~— B5 A5 Alarm-Ausgang

(Hinweis 1) Diese Signalbefehle kdnnen nicht bei den Modellen EC-B8S und EC-B8SS angewendet werden.
(Hinweis 2) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart andert sich B3 auf ,Vorwarts/Ruickwarts-Befehl” und B4 auf ,Unbelegt”.
(Hinweis 3) Der Signalname ,Antrieb” gilt fiir die Modelle EC-B6/B7/B8S. Der Signalname ,E-Stop” gilt fiir das Modell B8SS.

Um die Servospannung eines B8SS-Modells abzuschalten, muss auch die AC-Spannung (L1 und L2) des PSA-200 abgeschaltet werden.
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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) ,Ruckwarts” Einfahrt zum hinteren Ende
B4 (Hinweis 1) Norwarts” Ausfahrt zum vorderen Ende
B5 Alarm-Reset Riicksetzung der Alarmmeldung
A3 +Ruckwarts” abgeschlossen LSO/PEO Abschluss der Einfahrt/Zugbewegung
A4 4Vorwarts” abgeschlossen LS1/PE1 Abschluss der Ausfahrt/Druckbewegung
A5 Alarm ,Steuerungsstatus” Alarmerkennung (Kontakt B)
B2 Bremsfreigabe BKRLS Zwangslosen der Bremse (bei Spezifikation ,mit Bremse”)
B1 (Hinweis 2) 24V Eingang 24V
Al oV Eingang 0V
A2 (Hinweis 2) (24 V) (24 V) Eingang 24V

(Hinweis 1) Bei Verwendung des Einzelwege-Ventil-Verfahrens steht B3 fiir den ,Vorwarts/Rlckwarts“-Befehl und B4 bleibt ungenutzt.
Allerdings gibt es keine Anderung fiir den Spannungsversorgungs-E/A-Stecker, sondern wie gezeigt fiir B3: ,Riickwérts” und B4: ,Vorwarts".
(Hinweis 2) Im Fall der Spezifikation mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2) steht B1 fiir 24 V (Antrieb/E-Stop) und A2 fiir 24 V (Steuerung).

Bedingtes Zubehor [230 VAC-Servomotor-Modelle]

DC-Spannungsversorgung fiir Motorantrieb

Il Merkmale Einheit zur DC-Spannungsversorgung des Motorantriebs der Achse.
Eine Einheit kann bis zu 6 Achsen mit Strom versorgen (insgesamt nicht
Uber der max. Wattleistung aller angeschlossenen Achsen).
Je nach Anzahl der angeschlossenen Achsen und der Montageausrichtung
konnen Bremswiderstands-Einheiten erforderlich sein.
Einzelheiten hierzu finden sich auf der néchsten Seite.

I Modell  PSA-200-2
(Eingangsspannung: Einphasig 230 VAC. Achsen bis zu 1600 W kénnen

angeschlossen werden.)

[l Konfiguration Verbunden mit Motorversorgungs-Kabel

CB-EC-PWICI-RB

Hauptstromversorgung
Einphasig 230 VAC

* Bei Anschluss der Strom-
versorgung ist ein
Storfilter einzusetzen.

<Empfohlene Modelle> Wattleistung der Achsmotor-Ausriistung

NF2010A-UP (Hersteller: Soshin Electric) EC-B8SS 200 W

NAC-10-472 (Hersteller: COSEL)

[l Teilebezeichnung lIl Liifter-Einheit

@ Anschluss fiir Ausgéange-Status
LED-Statusanzeige

E Anschluss fiir Bremswiderstand
E Anschluss fiir Stromversorgung
@ Erdungsklemme
LED-Ladezustandsanzeige *1

Anschluss Motorversorgungs-Kabel

(5] [o] [o] [2] [»] [~] [=]

*1 Wenn die LED fur die Ladezustandsanzeige

aufeuchtet, tritt innerhalb der PSA-200 eine
Belastung auf.
Vor Beginn einer Verkabelung oder Inspektion
darf diese LED nach Trennung der Stomversor-
gung nicht aufleuchten, um einen elektrischen
Stromschlag zu vermeiden.

Unterseite

[l Spezifikation

Eingangsspannungen

Einphasen-230 VAC-Spezifikation: 200 bis 230 VAC
+10%

Eingangsfrequenzbereich | 50 Hz + 5%

Elr)schalt.strorT\— 55°C | Steuerungsstrom: 60 A Motorstrom: 70 A
spitze (Hinweis 1)

Ausgangsspannung 280 VDC-Typ

Maximale Wattleistung mit
angeschlossenen Motoren

Einphasen-230 VAC-Spezifikation: 1600 W

Maximale Anzahl
anzutreibender Achsen

6 Achsen

Kurzzeitige Spannungs-
fehler-Resistenz

50 Hz: 20 ms

Dielektrische Stof3spannung

Zwischen Primar-/Masseleiter: 1500 VAC tiber 1 Minute

Dielektr. Spannungsfestigkeit

Zwischen Sekundéar-/Masseleiter: min. 10 MQ bei 500 VDC

Kriechstrom

3.1 mAinsgesamt (wenn die empfohlenen Storfilter
eingesetzt und 6 Achsen angeschlossen werden)

Bertihrungsschutz gegen
elektrischen Schlag

Basis-Isolierung (Klasse 1)

(Hinweis 1) Der Einschaltstrom

flieBt fiir ca. 20 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung.

Der Stromwert héngt ab von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie sowie dem internen
Temperaturregler-Element (Thermistor).

[l AuBere Abmessungen
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EC EleCylinder

Weiteres Zubehor [230 VAC-Servomotor-Modelle] / Optionen

Bremswiderstandsmodul

M Merkmale Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors
erzeugten Rickstrom in Warme um. Nach Priifung der Gesamt-
leistung aller einzusetzenden Achsen sind bei Bedarf ein oder
mehrere Bremswiderstandsmodule beizustellen (siehe “Anzahl
erforderlicher Widerstandsmodule” rechts).

M Modell  RESU-1 (Standard-Sperzifikation) /

RESUD-1 (Hutschienenmontage-Spezikation)

W Spezifikation

Modell RESU-1 | Resupa
Gewicht ca.0.4 kg
Eingebauter Regenerativwiderstand 2350 80W

Befestigungsgewinde | Hutschienenmontage
CB-ST-REU010

Montagemethode fiir Gehéduse

Anschlusskabel Steuerung

M AuBere Abmessungen

<RESU-1> <RESUD-1>
1.5 15, 85
5 @5 =2y 8.
e
:}:} L:::
et _—== ===z
32 - R e HE - R e H
bl e — el £ [E—— |
s === i ===z
—_=_ == _ = 5
=5 =514
|| - 5
s 106.5 S 115 S
307, 130.7]
| 34 | 34

Touch-Panel-Dateneingabegerit mit Drahtlos-Funktion

W Merkmale Handeingabegerat fir drahtlosen Datenaustausch.
Startpunkt, Zielpunkt und BGV bzw. Achs-Verfahrbetrieb konnen

kabellos eingegeben werden (WL- oder WL2-Option erforderlich).

B Modell TB-OS-D (Bzg\. kompatibler Versionen besuchen Sie unsere Webse\te)

M Konfiguration Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung

>>>)>>> (C
T s

Drahtloser Fahrt-Handregler

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

(WL- oder WL2-Option erforderlich).
c

B Modell TBD-1WL-[]
M Konfiguration Drahtlose Verbindung

= ”))))

Drahtgebundener Fahrt-Handregler

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

B Modell TBD-1
M Konfiguration Drahtgebundene Verbindung

i 5m
29 Optionen

MRichtwert fiir die Anzahl erforderlicher Widerstandsmodule

Wattleistung der Achsmotor-Ausriistung

EC-B8SS

200 W

Watt-

Horizontal

leistung
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<Hinweis>

1. Die Tabelle oben gibt einen Richtwert an fiir Vor- und Zurlick-Betrieb bei
Nennbeschleunigung unter Normallast, einer Hubldnge von1000 mm und
einer Dauerlaufrate von 50 %.

2. Die Regenerativ-Energie wird auch innerhalb der Steuerung absorbiert.
Wenn jedoch die Regenerativ-Energie das zuldssige MaB berschreitet,
kann ein geschatzter Giberméssiger Regenerativ-Strom einen Entladealarm
auslosen. In diesem Fall sind extern zusatzliche Bremswiderstandsmodule
einzusetzen. Falls die Betriebs-Dauerlaufrate bei Giber 50 % liegt oder die
Last aufgrund vertikaler Installation hoher ist, sind mehr als die in der
Tabelle oben vorgesehenen Bremswiderstandsmodule einzusetzen.

Dabei ist zu beachten, dass maximal eine Anzahl von 5 Bremswiderstands-
modulen angeschlossen werden kann. Der Anschluss von mehr als 5 Modulen
sollte auf jeden Fall vermieden werden, da dies zu einem Ausfall fihren kann.

3. Um die optimale Anzahl von Modulen unter bestimmten Betriebsbedin-
gungen zu ermitteln, kann eine Kalkulations-Software verwendet werden.

W Spezifikation

Nennspannung | 24 VDC
Leistungsaufnahme| max. 3.6 W (max. 150 mA)
Umgebungstemperatur| 0 ~ 40 °C
Luftfeuchtigkeit | 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Schutzart IPX0
Gewicht ca. 485 g (Eingabegerat) + ca. 175 g (Batterie)
Lademethode Kabel-Verbindung mit entsprechendem Adapter / Steuerung
Drahtlos-Verbindung | Bluetooth 4.2, Klasse 2
[ Spezifikation

Eingangsspannung

5.9 VDC (5.7~6.3 V) [Versorgung tiber entsprechenden AC-Adapter]

Umgebungstemperatur| 0 ~ 40 °C (nicht kondensierend oder gefrierend)
Luftfeuchtigkeit | max. 5 ~ 85 % RH (nicht kondensierend oder gefrierend)
Schutzart IPX0

Gewicht ca. 115 g (einschlieBlich 55 g Batterie-Gewicht)
Lademethode Entsprechender Adapter

Drahtlos-Verbindung | Bluetooth 4.2, Klasse 2

¥ Spezifikation

Nennspannung | 24 VDC £10 % [Versorgung Uber Steuerung]
Leistungsaufnahme | max. 1.44 W (max. 60 mA)

Umgebungstemperatur| 0 ~ 40 °C (nicht kondensierend oder gefrierend)
Luftfeuchtigkeit | max. 5 ~ 85 % RH (nicht kondensierend oder gefrierend)
Schutzart P20

Gewicht 21 g (Eingabegerat) + 184 g (geréteintegriertes 5 m-Kabel)




EC EleCylinder

Teaching-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.

B Modell RCM-101-MW (Software-it mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

( Bzgl. der aktuellen Versionsunterstlitzung kontaktieren Sie IAI.)

M Konfiguration

Ensprechendes Kabel
< | ReB-cv-Mw/CB-RCASIO0S0 | *

PC-Software (CD)

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

( Bzgl. der aktuellen Versionsunterstltzung kontaktieren Sie IAI.)

M Konfiguration
USB-Adapter

RCB-CV-USB
3m 5m
220 Jed 0
USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software (CD)  CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050
24 V-Versorgungseinheit
M Modell PSA-24 (ohne Liifter) M spezifikationstabelle
. Spezifikation
Bezeichnung
- 230 VAC-Eingang
M Modell PSA-24L (mit Lifter) Eingangsspannung 230 VAC £10%
Eingangsstrom max. 1.9 A
Leistungs- Ohne Lufter: 280 VA
aufnahme Mit Lifter: 380 VA
Einschalt- Ohne Liifter: 34 A
stromspitze *1 Mit Lufter: 54.8 A
Warme- 23 W (204 W Nennwérme bei Dauerbetrieb)
abgabe 37 W (330 W Nennwéarme 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 gemaB einen
Parallel-Betrieb zu ermdglichen. Diese Versorgungseinheit ist deshalb nur fiir IAI-Steuerungen zu verwenden.
*3 Ein Parallel-AnschluB ist in den folgenden Fallen nicht méglich.
@ Parallel-Anschluf3 von PSA-24 (Spezifikation ohne Liifter) und PSA-24L (Spezifikation mit Lifter)
@ Parallel-Anschlu8 mit einer anderen Versorgungseinheit als dieser
M AuBere Abmessungen
PSA-24 PSA-24L
164 ! S 164
IAN] b IR
140 140
1428 1428

Optionen 3 0
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Ersatzteile (Kabel)

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

B Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Kabeltyp Kabelmodell Einsetzbare Achsmodelle
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (kundenseitige Kabelverdrahtung) CB-EC-PWBIOCIJI-RB Alle Modelle
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (kundenseitige Kabelverdraht. 4-Weg-Stecker) | CB-EC2-PWBIOLICICI-RB Nur Schrittmotor-Modelle
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (RCON-EC-Anschluss-Spezifikation) | CB-REC-PWBIOCICICI-RB Alle Modelle
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (RCON-EC-Anschluss-Spezif., 4-Weg-Stecker) | CB-REC2-PWBIOCIIJ-RB Nur Schrittmotor-Modelle
Motorversorgungs-Kabel CB-EC-PWOII-RB Nur 230 VAC-Servomotor-Modelle

Modell C B- EC-PWB I o I:‘ |:| I:l - RB * Kabellangenspezifizierung (L) in CICIC], max. 8 m. Beispiel: 030 = 3 m

(8) . s0 1-1871940-6
~ ‘ Schwarz (AWG18) oV Al
S Rot (AWG18) 24V B1
= AR Hellblau (AWG22) |(Reserve) (inweis1)] A2
3 — 7/ % (Orange (AWG26]___INO 53
N \C G (29— N3 | b3
Rosa (AWG26)| (Reserve) B6
Blau (AWG26) ouTo A3
(Vorderansicht) \Violett (A\WG26)]  OUT1 A4
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm VGVLT:S((:‘CIVZZ; (Refé’:fe) QZ
* Dieses Modell ist standardméBig ein Roboterkabel. Braun (AWG26)|  BKRLS B2

(Hinweis 1) Bei Spezifikationsauswahl mit getrennter Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.
(Hinweis) Die Leiter ,Hellgriin” and ,Hellgrau” sind nicht nutzbar (bereits

im Inneren des Schrumpfschlauchs geschnitten).
Modell c B- ECZ' PWB I 0 D D D = RB * Kabellangenspezifizierung (L) in JOJC, max. 8 m. Beispiel: 030 = 3 m

1-1871940-6
Farbe ‘ Signal ‘ Pin-Nr.
18) (393) L Schwarz (AWG18) ov Al
N Rot (AWG18) 24V B1
5 Hellblau (AWG22) |(Reserve) Hinveis1] A2
i 7 [Orange (AWG26) INO B3
s Gelb (AWG26) IN1 B4
' Griin (AWG26) IN2 B5
Rosa (AWG26)| (Reserve) B6
Worderansicht) Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm ‘?g:n(/(k/\:\g\%g) 831? :‘31
. . * Dieses Modell ist standardméBig ein Roboterkabel. Grau (AWG26)| _OUT2 A5
Weiss (AWG26)| (Reserve) A6
Braun (WG26]  BKRLs | B2 |l

(Hinweis 1) Bei Spezifikationsauswahl mit getrennter Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.
(Hinweis) Die Leiter ,Hellgrin” and ,Hellgrau” sind nicht nutzbar (bereits

im Inneren des Schrumpfschlauchs geschnitten).
Modell C B' R EC' PW B I O I:‘ I:‘ D - R B *Kabellangenspezifizierung (L) in CJCIC], max. 8 m. Beispiel: 030 = 3 m

1-1871940-6 DF62E-135-2.2C(18)
(18) (49.1) ) L i Farbe | Signal | Pin-Nr. Pin-Nr. | Signal |  Farbe
a NE) Schwarz (AWG18)| OV Al 2 ov
{150) ~ (115) Rot (AWGT8) | 24V(MP) | B1 1 [ 24V(MP)
S -— Hellblau (AWG22) | 24V(CP) | A2 12| 24V(CP) [ Hellblau (AWG22)
- Orange (AWG26) 0 B3 7 OUTO_[Orange (AWG26)
B - @l [Gelb (AWG26) 1 4 8 | OUTI | Gelb (AWG26)
o =|  [Grin (AWG26) 2 5 o OUT2_| Griin (AWG26)
Hellgriin (AWG26) D+ 6 6 D+ __| Hellgriin (AWG26)
(Vorderansicht)  [Hellgrau (AWG26) D- 6 —_10 D-__[Hellgrau (AWG26)
L. —— lau (AWG26) | _OUTO A3 3 INO lau (AWG26)
Vorderansicht) - Bei sich bewegendem Kabel: R-Einheit-seitig [ Violett (A\WG26) | _OUT1 A4 7 T [Violett (AWG26)
Biegeradius .2 58 mm o (636 | OUTT A% o s G0
h X Lo Braun (AWG26) | BKRLS B2 1 BKRLS | Braun (AWG26)
* Dieses Modell ist standardméBig ein Roboterkabel. - 3 G Gmun (AWG26)
Mode" c B-R Ecz- PWB I o D I:‘ I:‘ -RB * Kabellangenspezifizierung (L) in JCIC, max. 8 m. Beispiel: 030 =3 m
1-1871940-6 DF62E-135-2C(18)
Farbe | Signal | Pin-Nr. Pin-Nr. | Signal |
-8 — L Schwarz (AWG18)| OV Al 2 0
A 0 s, Rot (AWG18) | 24V(MP) | B1 T [ 2av(MP)
(150) 3| [ Hellblau (AWG22) | 24V(CP) | A2 12| 24V(CP) | Hellblau {
A [Orange (AWG26) 0 B3 7 OUTO_[Orange (i
3 [Gelb (AWG26) 1 4 8 OUT1_| Gelb (AWG26)
4 =\ [ Griin (AWG26) 2 9 OUT2_| Griin (A
Hellgriin (AWG26) | SD+ 6 D+ _[Hellgrin
i . Bi N Hellgrau (AWG26) D- — — 0 D [Hellgrau
e : > [ inheisecg | [Hellorau (AWG26) 9
(Vorderansicht) Be|.5|ch bewege.ndem Kabel Bnle.gerajdlus r=58 mm [ Blau (AWG26) | OUTO s 3 No o (A
* Dieses Modell ist standardmé&Big ein Roboterkabel. Violett (AWG26) | _OUT1 A 4 1 |Violett (A
Grau (AWG26) | _OUT2 AS 5 2 rau (AWG26)
Braun (AWG26) | BKRLS B2 11| BKRLS |Braun (AWG26)
13 FG__| Griin (AWG26)
MOde" c B- EC' PW D D D = RB * Kabellangenspezifizierung (L) in JCIOJ, max. 8 m. Beispiel: 030 =3 m
(14 (55.7) L " | 72 Fabe | signal [pin-r. JEMPinN:| signal
‘ 3| ‘ ‘ Rot (AWG18) MP 1T MP Rot (AWG18)
§ Schwarz (AWG18)|  MN 2 2 MN Schwarz (AWG18)
_] | E— — = _ Griin/Gelb . R I . Griin/Gelb
3 ‘ % ] ‘ = 3 (AWG18) (AWG18)
i ¥
o
(Vorderansicht) (Vorderansicht)
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 40 mm PSA-200-seitig

* Dieses Modell ist standardmé&Big ein Roboterkabel.
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Ersatzteile (Kabel)

B 4-direktionales Anschlusskabel

* Mit Schrittmotor ausgerustete Modelle ‘

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[I-RB.

H Modell Kabelldngenspezifizierung (L) in COC.
Beispiel: 050 =5m

Standard-Stecker (achsenseitig) 4-Weg-Stecker (achsenseitig)

AuBenansicht —o l| § D %
Kundenseitige Kabelverdrahtung CB-EC-PWBIO[J][J-RB CB-EC2-PWBIO[J[J[J-RB
RCON-EC-Anschluss-Spezifikation CB-REC-PWBIO[J[][J-RB CB-REC2-PWBIO[][J[J-RB
Ml Bestellmoglichkeiten
Die Kabelldnge betragt 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. Kabellange3m : CB-EC2-PWBIO030-RB

Kabelldnge 10 m : CB-EC2-PWBIO100-RB

B Montageverfahren

- Steckermontage-Schaubild
Rechtsseitiges L-férmige Abdeckkappe
Kabel

Oberseitiges

Kabel p <

v 3
{ i

Linksseitiges Unterseitiges E:D:D:DU 1 f

Kabel Kabel

Fir 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.

Ausbuchtung \ \

Geradlini Einsetzen der N
eradlinig 7 Seitendeckel Eindriicken

Ersatzteile (Kabel) 32
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