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Quality and Innovation




1 Einheit kann einen Schritt-,
AC-Servo--und biirstenlosen DC-Motor steuern

8-Achs-Steuerung.mit kleinen
=/lbmessungeniunt

Raumsparend und kostenreduzierend

Spart Raum im Steuerungspanel und
verringert wesentlich die Gesamtkosten
durch Kombination von 8 Steuerungen

in einem Gerat.
MCON
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DCON

Anpassung an ein breites Achs-Spektrum

Geeignet fiir Achsen mit batterielosem Absolut-Enkoder, ultrakompakte Mikro-Zylinder, Multi-
Rotationsachsen und dhnlichen, was die Bandbreite betriebsfahiger Achsen von klein bis gro3 erweitert.

Bei Kombination der RCP6/RCP5/RCP4-Achsen mit der MCON-Steuerung sorgt der eingesetzte
PowerCon-Hochleistungstreiber zusatzlich fir eine 1,5-mal hohere Maximalgeschwindigkeit und eine
mehr als doppelt so groBe maximale Zuladung im Vergleich zu konventionellen Modellen.

Maximale

. Zuladung
G§§chwln— Mehr als
igkeit
1,5-mal doppelt +
I'16her sogroB
Batterielos-Absolut PowerCon Mikro-Zylinder ~ Multi-Rotationsachsen

RCP6/RCP5/RCA* RCP6/RCP5/RCP4 RCD-RA RCP2-RT

Einbau von 7 Treiber-Kartentypen moglich

* Gilt nicht fiir alle Modelle.
Weitere Informationen finden Sie im Katalog
+AC-Servomotor-RoboCylinder mit batterielosem Absolut-Enkoder"

(1) Batterielos-absolute/inkrementale Treiberkarten fiir Schrittmotor

(2) Einfach-absolute Treiberkarte fir Schrittmotor

(3) Batterielos-absolute/inkrementale Treiberkarte flir PowerCon

(4) Einfach-absolute Treiberkarte flir PowerCon

(5) Batterielos-absolute/inkrementale Treiberkarte flir 24VAC-Servomotor
(6) Einfach-absolute Treiberkarte fiir 24VAC-Servomotor

(7) Inkrementale Treiberkarte flir biirstenlosen DC-Servomotor



Servo-Uberwachung
im AUTO-Modus

—— B ot i ot o i, W

Kalender-Funktion zur
Speicherung des Zeitpunkts
der aufgetretenen Fehler

Die AUTO-Modus- und Servo-Uberwachung,

die nur mit Einachssteuerungen méglich war,

ist jetzt auch bei Mehrachs-Steuerungen realisierbar.
Dazu kann auBerdem die Uberwachung in dem
Moment beginnen, wenn sich der Status eines
bestimmten Signals dndert (Triggerfunktion).

Die zu liberwachenden Daten werden einfach
gespeichert.

Viele niitzliche
Funktionen

Intelligente Feineinstellung (fiir Schrittmotor)
- Optimale Beschleunigung und Verzégerung werden
je nach zu transportierender Zuladung eingestellt.

Externe Feineinstellung (fiir AC-Servomotor)
« Die optimale Leistung wird je nach Zuladung
eingestellt.

Vibrationsiiberwachung (fiir AC-Servomotor)
« Verringert das Vibrieren (Schwingen) des Werkstiicks
auf dem Schlitten.

Geschwindigkeits-/Verzogerungsmodus

- Die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen
koénnen nach folgenden Mustern definiert werden:
Trapez, Filter erster Ordnung und S-férmige
Bewegung.

Anzeige der Achsbezeichnung

- Die Achsbezeichnung kann in der PC-Software
und auf dem Touch-Panel-Handprogrammiergerat
angezeigt werden.

Mit der zusatzlichen Uhrzeit-Funktion wird die
Fehlerhistorie mit dem Zeitpunkt des Auftretens
der Fehler angezeigt, so dass sich die Fehleranalyse
erleichtert.

(Die Zeitdaten bleiben bis 10 Tage nach Abschalten
der Stromversorgung gespeichert).

32 Fehlermeldungen je Achse sind in der Fehler-
historie speicherbar.

R

Verfahren gemaf
der tiber den Feldbus
eingegebenen Werte

+ 256 Positionspunkte je Achse

« Verfahren der Achse nach numerischer
Spezifizierung von Zielpositionen und
Geschwindigkeit.

- Die Ist-Position kann in Echtzeit Gberprift werden.

PROFI
BJUlS

Devicei'et

Compoitet  ((CLink
Ethen'et/IP EtherCAT

aooan



MCON Steuerung

Serien-Typ C/CG
E/A-Code DV Ccc PR CN EC EP PRT
DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP CompoNet EtherCAT EtherNet/IP PROFINET 10
sl Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation

AuBenansicht

* Der Feldbus-Steckeranschluss éndert
sich jeweils in Abhdngigkeit vom E/A-Typ.

Beschreibung

Kann in Verbindung mit verschiedenen Feldbussen betrieben werden.
Die PEA-Steuerung erfolgt via serieller Kommunikation bzw. Dateniibertragung von

Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung.

Anzahl
Positionen

256/Achse (unbegrenzte Eingabe im direkt-numerischen Steuerungsmodus)

* Die Positionen-Anzahl hangt ab von der Parameter-Konfiguration und dem gewdhlten Bewegungsmuster.

Modelle

MCON-[_]-|

Serie

0 N O U1 A WN =

Details Einschub 0

Details Einschub 1~3

(1. Achse: Anschluss oben)

(2. Achse: Anschluss unten)

Typ Anzahl
der Achsen

Standard-Typ

Global-Typ
gemaB Sicher-
heitskategorie

1-Achsausfiihrung
2-Achsausfihrung
3-Achsausfiihrung
4-Achsausfiihrung
5-Achsausfihrung
6-Achsausfiihrung
7-Achsausfihrung
8-Achsausfiihrung

Motor- Enkoder- Option

typ typ

typ  typ

Motor- Enkoder- Option

Boost-Funktion

Energiesparfunktion

Hochleistungsspezif. (PowerCon)

*HA/LA sind nur mit RCA erhaltlich,
T kann nur fur RCP6/RCP5/RCP4
gewdhlt werden.

Batterielose Absolut/Inkremental-Spezif. (*1)

Einfache Absolut-Spezifikation (*1)

Inkremental-Spezifikation (*2)

(*1) Nur fur Schrittmotor-Typen und 24 VAC-
Servomotor-Typen.
(*2) Nur fur BLDC-Servomotor-Typen.

200 Schrittmotor

2 W Servomotor

200 Hochlast-Schrittmotor

5 W Servomotor

28] Schrittmotor

5 W Servomotor

28] Hochlast-Schrittmotor

10 W Servomotor

350 Schrittmotor

20 W Servomotor

421 Schrittmotor

20 W Servomotor

42[ Hochlast-Schrittmotor

30 W Servomotor

56 Schrittmotor

Ungenutzte AC-Servomotor-Achse

Ungenutzte Schrittmotor-Achse

Keine Achse angeschlossen (¥)

3 W BLDC-Servomotor

Ungenutzte BLDC- Servomotor-Achse

(*) Siehe S. 4.

der 3.~8. Achse)

| — (Spezifikation — [ |— O
E/A- E/A-
Typ Kabel-
lange
o

[oBN Kein Kabel

-0-[]
Span- Einfache

nungs- Absolut-
versor- Einheit

gung

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation

CompoNet Netzwerk-Spezifikation

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

PROFINET IO Netzwerk-Spezifikation

Einfache Absolut-Spezifikation
mit Absolut-Batterie-Einheit

Einfache Absolut-Spezifikation
ohne Absolut-Batterie-Einheit

Batterielose Absolut- oder
Inkremental-Spezifikation

* Die RCD-Serie unterstitzt nicht die
einfache Absolut-Einheit.



MCO N Steuerung

Systemangabe fiir MCON-Einschiibe

(1) Die MCON enthalt 4 Treiberschachte.

Schacht 0 (Oberer AnschluB: AX0 / Unterer Anschlu3: AX1)
Schacht 1 (Oberer AnschluB: AX2 / Unterer Anschluf3: AX3)
Schacht 2 (Oberer AnschluB: AX4 / Unterer Anschluf3: AX5)
Schacht 3 (Oberer AnschluB: AX6 / Unterer Anschlu: AX7)

MCON
(max. 4 Treiberschachte)

(2) Kodierung der Systemangabe fiir jeden Treiberschacht

(1. Achse: Anschluss oben) (2. Achse: Anschluss unten)

Motor- Enkoder- Option Motor- Enkoder- Option
typ typ typ typ

1. Da pro Treiberschacht jeweils eine Treiberkarte verwendet wird, kénnen keine unterschiedlichen Motor-
typen (Schrittmotor/24 VAC-Servomotor/BLDC-Servomotor) oder Enkodertypen (WAI/SA/I) an die gleiche
Treiberkarte angeschlossen werden.

2. Je nach Achstyp ist fiir einen Treiberschacht entweder der AnschluB3 von 1 Achse oder 2 Achsen méglich.

AnschlieBbare Achsen
je Schacht B
1 Achse RCP6, RCP5, RCP4 (bei jeder Baureihe Hochleistungs-Stufe eingeschaltet)
2 Achsen RCP6, RCP5, RCP4 (bei jeder Baureihe Hochleistungs-Stufe ausgeschaltet);
RCP3, RCP2, RCA2, RCA, RCD

3.Bei Anschluf3 von nur 1 Achse pro Schacht ist fiir die 2. Achse / unterer Anschluf3 der Kode ,N” anzugeben.
4. Bei RCP6/RCP5/RCP4-Betrieb mit eingeschalteter Hochleistungs-Stufe ist , T“ im Options-Feld anzugeben.

M Beispiele fiir Treiberschacht-Angaben

AnschluB3 von 3 Achsen RCP5-SA4C-WA -35P AnschluB3 von 2 Achsen RCA-SA5C-I-20 und
(Hochleistungsstufe eingeschaltet) 1 Achse RCD-RA1DA-I-3
[ [ [ | [ 11 |
35PWAIT-N-35PWAIT-N-35PWAIT-N 20WAI-20WAI-3DI-N

Beispiele fiir Achskombinationen siehe folgende Seite.




MCON Steuerung

Kombinationsbeispiele fiir MCON-Treiberkarten

Die Tabelle unten zeigt Kombinationsbeispiele fiir MCON-C/CG-Steckkarten.

Abbildung der angeschlossenen Achsen

Angeschlossene Achstypen

Anzahl an
Achsen

RCP5-SA6C RCP5-RA4C

Achse 1: RCP5-SA6C-WA-42P
Achse 2: RCP5-RA4C-WA-35P

RCP5-SA6C RCP5-RA4C RCA-SA6C

Achse 1: RCP5-SA6C-WA-42P
Achse 2: RCP5-RA4C-WA-35P

Achse 3: RCA-SA6C-WA-30 AC-Servo/batterielos-absolut

RCP5-RA4C

Achse 1: RCP5-SA4C-WA-35P
Achse 2: RCP5-SA4C-WA-35P
Achse 3: RCP5-RA4C-WA-35P
Achse 4: RCP5-RA4C-WA-35P

RCP5-SA4C RCA2-TCAANA  RCD-RATDA

Achse 1: RCP5-SA4C-WA-35P
Achse 2: RCP5-SA4C-WA-35P
Achse 3: RCA2-TCA4NA-I-20
Achse 4: RCD-RA1DA-I-3D

AC-Servo/einfach-absolut

y.

RCP5-SA6 RCP5-RA4C RCA2-TCA4ANA RCD-RA1DA

Achse 1: RCP5-SA6C-WA-42P
Achse 2: RCP5-RA4C-WA-35P
Achse 3: RCP5-RA4C-WA-35P
Achse 4: RCA2-TCA4NA-I-20
Achse 5: RCD-RA1DA-I-3D

AC-Servo/einfach-absolut

7

RCD-RATDA

RCP5-RA4C RCA2-TCA4NA

Achse 1-2: RCP5-RA4C-WA-35P

Achse 3-4: RCA2-TCA4NA-1-20
Achse 5-6: RCD-RA1DA-I-3D

RCP5-RA4C

Achse 1-7: RCP5-RA4C-WA-35P

IGG./7 7/

RCA2-TCA4NA RCD-RATDA

RCP5-RA4C

Achse 1-2: RCP5-RA4C-WA-35P
Achse 3-4: RCA2-TCAANA-I-20  |Ne o T e i sl g
Achse 5-8: RCD-RA1DA-I-3D

S5




MCO N Steuerung

=

Hinweis: Die RCD-Serie unterstiitzt keine Einfach-Absolut-Positionierung.

Treiberschacht 0 | Treiberschacht 1 | Treiberschacht 2 | Treiberschacht 3 Modellkonfiguration
AXO0 AX2 AX4 AX6
AuBer Betrieb AuBer Betrieb Unterer Anschlu Oberer Anschluf3
(zugénglich) (zugénglich) Oberer Anschluf3 Unterer Anschluf
EEEEEEL
AX1 AX3 AX5 AX7 MCON-C-2-42PWAIT-N-35PWAIT-N-DV-0-0
AuBer Betrieb | AuBer Betrieb Schacht 0 Schacht 1
(zuginglich) (zugénglich) Anzahl an Achsen
AXO0 AX2 AX4 AX6
AuBer Betrieb | AuBer Betrieb
(zugénglich) | (zuganglich) MCON-C-3-42PWAI-35PWAI-30WAI-N-DV-0-0
AX1 AX3 AX5 AX7 Schacht 0 Schacht 1
AuBer Betrieb | AuBer Betrieb
(zugénglich) (zuganglich)
AX0 AX2 AX4 AX6
MCON-C-4-35PWAIT-N-35PWAIT-N-
Schacht 0 Schacht 1
AX1 AX3 AX5 AX7 35PWAIT-N-35PWAIT-N-DV-0-0
Schacht 2 Schacht 3
AXO0 AX2 AX4 AX6
MCON-C-4-|35 PWAIT-NI-I35PWAI-NI-
Schacht 0 Schacht 1
AX1 AX3 AX5 AX7 20SA-N-3DI-N-DV-0-0-ABB
| IS S
Schacht 2 Schacht 3
AXO0 AX2 AX4 AX6
MCON-C-5-42PWAIT-N-
| — |
Schacht 0
AX1 AX3 AX5 AX7 35PWAI-35PWAI-20SA-N-3DI-N-DV-0-0-ABB
AuBer Betrieb Schacht 1 Schacht 2 Schacht 3
(zuganglich)
AXO0 AX2 AX4 AX6
AuBe.r' Be'grieb MCON-C-6-35PWAI-35PWAI-
(zu9ang|'Ch) Schacht 0
AX1 AX3 AX5 AX7 20WAI-20WAI-3DI-3DI-DV-0-0
AuBler Betrieb Schacht 1 Schacht 2
(zuganglich)
AXO0 AX2 AX4 AX6
MCON-C-7-I35PWAI-35PWAII-I35 PWAI-35PWAII-
Schacht 0 Schacht 1
AX1 AX3 AX5 AX7 35PWAI-35PWAI-35PWAI-N-DV-0-0
Schacht 2 Schacht 3
AXO AX2 AX4 AX6
MCON-C-8-35PWAI-35PWAI-20SA-20SA-
Schacht 0 Schacht 1
AX1 AX3 AX5 AX7

3DI-3DI-3DI-3DI-DV-0-0-ABB
Schacht2 Schacht3
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Standardpreis-Berechnung

Der MCON-Standardpreis errechnet sich vom Modellbasispreis (Spalte (1)) durch Preisaufschldge fiir die Einschubkarten (Spalte (2)),
die Einfach-Absolut-Enkoder-Spezifikationen (Spalte (3)), die Absolut-Batterien (Spalte (4)) sowie die E/A-Typen (Spalte (5)).

(1) Modellbasispreis (2) Aufpreis je
Einschubkarte

Auswahl zwischen Preisaufschlag der fiir die

Standard-Typ (MCON-Q) + Schéachte 0 bis 3 bestimmten

oder Global-Typ gemaf Einschubkarten.

Sicherheitskategorie

(MCON-CG).

] ] Aufpreis je Einschubkartentyp
Modellbasispreis (Preisaufschlag fir alle genutzten Schachte)
Typ Modell Preis Schéachte Modell Preis
Batterielos-Absolut/
Standard MCON-C Inkremental COPWAIT-N
(fur PowerCon)
Global +
(sicherheits- | MCON-CG Einfach-Absolut -~
bezogen) (fur PowerCon) LIPSAT-N
1.
Achse Batterielos-Absolut/
karemental CJPWAI-N
Schritt- (fir Standard)
motor
Einfach-Absolut i
(fr Standard) LIPSA-N
Einfach-Absolut (fir Standard)
+ JPSA-CIPSA
2 Einfach-Absolut (fiir Standard)
hdizs Batterielos-Abs./Inkremental (fiir Standard)
+ COPWAI-CIPWAI
Batterielos-Abs./Inkremental (fiir Standard)
Batterielos-Absolut/
Inkremental CJWAI-N
1. (far Standard)
Achse
Einfach-Absolut i
AC- (fur Standard) LSA-N
Servo-
motor Batterielos-Abs./Inkremental (fiir Standard)
+ OWAI-CIWAI
2 Batterielos-Abs./Inkremental (fiir Standard)
S Einfach-Absolut (fiir Standard)
+ [SA-ISA
Einfach-Absolut (fir Standard)
1.
Achse Inkremental (fir Standard) 3DI-N
BLDC-
Servo-
motor 9 Inkremental (fiir Standard)
Achse + 3DI-3DI
Inkremental (ftir Standard)

* Die Platzhalter ,[1” stehen fiur die Code-Angabe des Motortyps.
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(3) Aufpreis fiir Einfach- (4) Aufpreis fiir Einfach- (5) Aufpreis fiir E/A-Typen
Absolut-Positionierung Absolut-Pufferbatterien
Preisaufschlag fiir Achsen Preisaufschlag fiir die Anzahl Auswahl des E/A-Standard-
im Einfach-Absolut-Betrieb. an Pufferbatterien fiir die + typs der Steuerung.
Gehd&use-Box (Modell: ABB)
bei Achsen im Einfach-
Absolut-Betrieb.
3 (4) G
Aufpreis Aufpreis
Einfach-Absolut- Einfach-Absolut- Aufpreis E/A-Typ i
Enkoder-Spez. Pufferbatterien Gesamtpreis
Achsen Preis Achsen Preis Typ Modell Preis
1. 1. DeviceNet- DV
Achse Achse Spezifikation
. . CC-Link-
2-axis 2-axis Spezifikation CC
. . PROFIBUS-DP-
3-axis 3-axis Spezifikation PR
) i CompoNet- Modellspezifischer
4-axis 4-axis Spezifri)kation CN Standardpreis
. . EtherCAT-
5-axis 5-axis Spezifikation EC
. . EtherNet/IP-
6-axis 6-axis Spezifikation EP
. . PROFINET-IO-
7-axis 7-axis Spezifikation PRT
8-axis 8-axis

* Die Aufpreise der Spalten (3) und (4) entfallen bei Batterielos-Absolut-Typen.
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Systemkonfiguration
SPS
PC-Software Handprogrammiergerat
(Siehe S. 16) (Siehe S. 16)
RS232-Version Modell TB-02-C Feldbus
Modell RCM-101-MW . A DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
USB-Version Die MCON wird ab CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10
Modell RCM-101-USB Vers. 1.00 unterstiitzt. I —
I L]
* Die MCON wird ab Vers, | = _tat | - —
10.00.00.00 unterstiitzt. * Zur Feldbus-Anbindung wird die
PC-Software benétigt, um mit Hilfe des
Gateway-Parameter-Konfigurationstools
i — ' die Kommunikation zur Steuerung fest-
zulegen. Falls das Gateway-Tool (wird
m * Bei Verwendung des CG-Typs ohne Hand- m_'t der PC—Softh.are Zusammen gel.lefert)
5m Blindstecker programmiergerét ist am SEA-Anschlu nicht vorhanden ist, kontaktieren Sie IAl
(Siehe S. 16) stattdessen ein Blindstecker einzusetzen. * Das Feldbus-AnschluBkabel ist vom Kunden
Modell DP-5 bereitzustellen.

el =12

Die PC-Software wird mit Kabel geliefert

it ]| ISE DC24V
Die Absolutdaten-Pufferbatterie- Spannungs-
Box wird mit Kabel geliefert 0.5m versorgung
[ 24v@
[ option e
FG©
Absolutdaten-Puffer- | * Wenn die Steuerung
batterie-Box mit Absolut-Batterie-
(Siehe S. 16) Einheit ausgewahlt

Modell MSEP-ABB wurde, ist die Puffer-
batterie samt Box

Ersatz-Pufferbatterie enthalten. (Abmes-

(Siehe S. 16) sungen siehe S. 15)
Modell AB-7

Integriertes Motor/Enkoder-

Roboterkabel
Integriertes Motor/Enkoder- (Siehe S.18)
Kabel/-Roboterkabel Modell CB-PSEP-MPA[J[1[]
(Siehe S.17) (Roboterkabel)
Modell CB-CAN-MPACICICI * Dieses Modell ist nur als
(Standardkabel) RCP6/RCP5/RCD-Baureihe Roboterkabel erhiltlich.

CB-CAN-MPALCICIC] -RB RCP4-SA3/RA3/GRL]
(Roboterkabel) RCP2CR(W)-GRLI/RT]

Integriertes Motor/Enkoder-

Roboterkabel
Integriertes Motor/Enkoder- (Siehe 5.18)
Kabel/-Roboterkabel Modell CB-RPSEP-MPACICIC]
(Siehe S.17) (Roboterkabel)
Modell CB-CA-MPALII[] * Dieses Modell ist nur als
(Standardkabel) Roboterkabel erhaltlich.
CB-CA-MPALIIC]-RB

(Roboterkabel) RCP4-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-

Roboterkabel
Integriertes Motor/Enkoder- (Siehe . 18)
Roboterkabel Modell CB-ASEP2-MPALICIC]
(Siehe 5. 17) (Roboterkabel)
Modell CB-APSEP-MPALICIC] * Dieses Modell ist nur als
(Roboterkabel) Roboterkabel erhiltlich.

* Dieses Modell ist nur als
Roboterkabel erhaltlich.
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Betriebsarten der Feldbussteuerung

Fiir die Feldbusansteuerung der MCON stehen die folgenden Bewegungsmuster zur Auswahl.

Die bendtigten Betriebsdaten (Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Schubkraft-Prozent etc.)
werden von einer SPS o.4. libergeordnet angeschlossenen Gerat in die definierte Adresse geschrieben.

Bewegungsmuster

Beschreibung

Kurzdarstellung

Im Positionier-Modus 1 kénnen bis
zu 256 Positionsdaten programmiert

SPS

Zielposition Achse

* Via Parameter-Eingabe kénnen

Statussignal

Positionier- | ,rden bis zur vorgegeben Halte- Zielpositionsnummer
Modus 1/ position. Steuersignal
Einfach- Der Einfach-numerische Steuerungs- Aktuelle Position Kf)mmunikation
numerischer | Modus erlaubt die numerische Vorgabe Endpositionsnummer m‘]
Steuerungs- | der Zielposition. Statussignal
Modus Beide Modi sind in der Lage, die
aktuelle Position in 0,01 mm-Schritten
numerisch abzufragen.
Dieser Modus erlaubt die numerische SPS
Vorgabe der Zielposition, Geschwin- Zielposition
Direkt- digkeit, Beschleunigung/Verzégerung Positionierbreite
o o i Geschwindigkeit, Beschleunigung
numerischer | und den Motorstrom-Prozentsatz fiir \
Steuerungs- die Schubkraft. Schubkraft-Prozent Steuersignal Kommunikation
Mod 9 Zusatzlich kdnnen in 0,01mm-Schritten Aktuelle Position via Feldbus
OGS die aktuelle Position, Echtzeit- Akt. Stromgrenzwert (Vorgabewert)
Geschwindigkeit und Stromgrenzwert Akt. Geschwindigkeit (Vorgabewert)
abgefragt werden. Alarmcode Statussignal
Im Positionier-Modus 2 kénnen bis SPS
zu 256 Positionsdaten programmiert . .
werden bis zur vorgegeben Halte- ZleIpOS{t|onIsnummer >
Positionier- | position, aber ohne die Méglichkeit, Steuersigna ot
Modus 2 die aktuelle Position abzufragen. . Kpmmun| ation
Dieser Modus verflgt Gber ein gerin- E?adtggssiltlrc]);snummer %‘]
geres Ubertragungsvolumen an 9
E/A-Daten als der Positionier-Modus 1.
Im Positionier-Modus 3 kénnen bis
zu 256 Positionsdaten programmiert SPS
wer_cien blsbzur Lorgzge,‘\)ﬂe__” |I-'|afl1tlf_'t Zielpositionsnummer
o .| position, aber ohne die Moglichkeit, Steuersignal
Positionier die aktuelle Position abzufragen. Kommunikation
Modus 3 Dieser Modus verfligt tiber ein noch Endpositionsnummer via Feldbus
geringeres Ubertragungsvolumen an Statussignal —
E/A-Daten als der Positionier-Modus 2
und arbeitet mit wenigsten Signalen.
Im Positionier-Modus 5 kénnen bis
zu 16 Positionsdaten programmiert SPS
werden bis zur vorgegeben Halte- o
position, aber ohne die Moglichkeit, ge pOS{tlonfnummer
Positionier- | die aktuelle Position abzufragen. euersigna
Modus 5 D|e§er Modg; ve;rfugt tber Iem noch Aktuelle Position Kgmmunikation
geringeres Ubertragungsvolumen an Endpositionsnummer via Feldbus 1
E/A-Daten als der Positionier-Modus 2 Statussignal
und erlaubt die aktuelle Position in
0,01mm-Schritten numerisch abzufragen.
Diese Betriebsart ermoglicht die
Steuerung Uber ein dem PEA-Muster SPs
Externer %uge.ordn.etes digitales EIN/AUS-Signal Zielpositionsnummer
E/A- Ehntllc: wa;:/EA;FLachbatndkabel. Steuersignal
s stehen 5 Verfahrmuster zur T
ieb- Kommunikation
L Verfligung (Siehe S. 11). Endpositionsnummer i
Modus via Feldbus

unterschiedliche PEA-Muster
gesetzt werden.

* Fir CompoNet kann nur der Positionier-Modus 3 und der externe E/A-Modus gewahlt werden.
* Bei Auswahl des externen E/A-Modus ist zu beachten, daf3 dann alle Achsen im externen E/A-Modus zu betreiben sind.
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MCON Steuerung

Funktionen der einzelnen Betriebsarten

Einfach-numer. Positionier- Direkt-numer. Positionier- Positionier- Positionier-
Modus Modus 1 Modus Modus 2 Modus 3 Modus 5
Anzahl der Positionen 256 Punkte 256 Punkte Unbegrenzt 256 Punkte 256 Punkte 256 Punkte
Referenzfahrt (Homing) @] O O @] O O
Positionier-Betrieb O A O A A A
Einstellung QeschW|nd|gke|t A A o A A A
& Beschleunigung
Mehtere Beschle:\unlgungs- und A A . A A A
Verzégerungseinstellungen
Vorschub (in Schritten) A A @) A — A
Schub-Betrieb A A O A A A
Qeschwmd@keﬂswechsel A A o A A A
in Bewegung
Pause O O O O (@) @)
Signal Zonenausgang A A A A A A
Signal Positionszonen- A A . A . .
ausgang
Vibrationskontrolle (Hinweis 1) A A — A A A
Auslesen der aktuellen O O O . . O
Position (Auflésung) (0.01 mm) (0.01 mm) (0.01 mm) (0.1 mm)
* O : Direkte Einstellmoglichkeit A :Eingabe von Positionsdaten und Parameter erforderlich — : Funktion wird nicht unterstutzt

(Hinweis 1) Diese Funktion ist beschrankt auf 24 VAC-Servomotor-Achsen.

Steuerfunktionen Externer E/A-Fernbetrieb-Modus

RoboCylinder Positioniermodus Teaching-Modus 256-Punkt-Modus | Pneumatik-Modus 1 | Pneumatik-Modus 2
Anzahl der Positionen 64 Punkte 64 Punkte 256 Punkte 7 Punkte 3 Punkte
Referenzfahrt (Homing) @] @] @] @] — (Hinweis 2)
Positionier-Betrieb O O O @) O
Einstellung Qeschwindigkeit o o o o o
& Beschleunigung
Mehlj'ere Beschlejunigungs— und o o o o o
Verzégerungseinstellungen
Vorschub (in Schritten) O O O O —
Schub-Betrieb O O O O —
FSeschwmdngkenswechseI o o o o o
in Bewegung
Pause O O @] @] O (Hinweis 3)
Signal Zonenausgang (@) O (Hinweis 4) O (Hinweis 4) O O
Signal Positionszonen- O (Hinweis 4) O (Hinweis 4) O (Hinweis 4) O (Hinweis 4) O (Hinweis 4)
ausgang
Vibrationskontrolle (Hinweis 1) (@) (@) (@) (@) (@)
Auslesen der aktuellen . . . . .
Position

* O : Direkte Einstellmoglichkeit A : Eingabe von Positionsdaten und Parameter erforderlich — : Funktion wird nicht unterstutzt

(Hinweis 1) Diese Funktion ist beschrankt auf 24 VAC-Servomotor-Achsen.

(Hinweis 2) Mit dem ersten Verfahrbefehl erfolgt die Riickfahrt zur Home-Position.

(Hinweis 3) Dies ist moglich, wenn der Verfahrbefehlstyp in Parameter-Nr. 27 auf Null gesetzt ist.

(Hinweis 4) Mit Parameter-Nr. 149 ist entweder das Signal fir Zonenausgang oder fiir Positionszonenausgang zu wahlen.
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Erlduterung der E/A-Signale und Funktionen

Die unten stehende Tabelle erklart die Funktionen, die den einzelnen E/A-Signalen der Steuerung zugeordnet sind.
Die Steuerung kann Uber den externen E/A-Modus mit einer der auswdhlbaren Verfahrmuster 0 bis 5 betrieben werden.
Danach erfolgt die entsprechende EIN/AUS-Signalbelegung fiir jede der Port-Nummern lber das Feldnetzwerk.

Einstellung MSCON Parameter-Nr. 25

Positionier-Modus

Teaching-Modus

256-Punkt-Modus

Pneumatik-Modus 1

Pneumatik-Modus 2

0 1 2 4 5
Kategorie P,\?rrt_ Kirzel Signal Kurzel Signal Kurzel Signal Kurzel Signal Kurzel Signal
0 PC1 PC1 PC1 STO Start Position 0 STO | Start Position 0
1 PC2 PC2 PC2 ST1 Start Position 1 ST1 Start Position 1
2 PC4 . . PC4 . . PC4 ST2 Start Position 2 | ST2 | Start Position 2
Zielpositions- Zielpositions-
3 PC8 nummer PC8 nummer PC8 ST3 Start Position 3 —
4 | pcis PC16 pc1e | Zielpositions [ o, g tPosition 4 | —
nummer
5 PC32 PC32 PC32 ST5 Start Position 5 —
Teaching mode - Nicht
6 — MODE command PC64 ST6 | Start Position 6 — verwendbar
SPS Nicht Umschaltung Tippbe-|
Ausgang| 7 — verwendbar JSL trieb/Feinverstellung pci28 — Nicht -
Arts- verwendbar
| 8 — JOG+ YOrwart.s — |Nichtverwendbar| — —
Tippbetrieb
MCON 9 BKRL | Zwangsl6sen JOG— R_uckwar_ts— BKRL | Zwangslosen BKRL | Zwangsl6sen BKRL | Zwangslésen
Eingang der Bremse Tippbetrieb der Bremse der Bremse der Bremse
10 — Nicht verwendbar] — Nicht verwendbar| — Nicht verwendbar| — Cannot be used —
11 HOME | Referenzfahrt | HOME Referenzfahrt | HOME | Referenzfahrt | HOME | Referenzfahrt —
12 | *STP Pause *STP Pause *STP Pause *STP Pause — Nicht
verwendbar
Positionierungs- T :
Positionierungs- | CSTR/ s Positionierungs-| Nicht .
13 CSTR <tart PWRT | Start/T eaching CSTR S s -
Ubernahme
14 RES Reset RES Reset RES Reset RES Reset RES Reset
15 SON Servo EIN SON Servo EIN SON Servo EIN SON Servo EIN SON Servo EIN
0 PM1 PM1 PM1 PEO Posit{on 0 S0 Grenzposition 0
erreicht erkannt
1 PM2 PM2 PM2 PET Posit{on 1 LS1 Grenzposition 1
erreicht erkannt
Position 2 Grenzposition 2
2 PMm4 Positions- PM4 Positions- Pm4 PE2 erreicht Ls2 erEannt
nummer nummer Position 3
3 PM8 angefahren PM8 angefahren PM8 Positions- PE3 erreicht —
nummer Position 4
4 | PM16 PM16 PM16 | angefahren PE4 ositio — ,
erreicht Nicht
5 PM32 PM32 PM32 PE5 Position 5 o verwendbar
erreicht
6 | MOVE |Achseverfshrt | MOVE | Achseverfahrt | PM64 PEg | rosition6 —
MCON erreicht
Ausgang| 7 ZONE1 | Zonenfunktion 1 | MODES S_tatus PM128 ZONE1 | Zonenfunktion 1| ZONE1 | Zonenfunktion 1
Teaching-Modus
| 8 | PZONE/ |Positionszonenfkt./ | PZONE/ | Positionszonenfkt./ | PZONE/ | Positionszonenfkt./ | PZONE/ | Positionszonenfkt./| PZONE/ |Positionszonenfkt./
s (Hinweis 1)) ZONE2 | Zonenfunktion2 | ZONE1 | Zonenfunktion 1 | ZONE1 | Zonenfunktion 1 | ZONE2 | Zonenfunktion 2 | ZONE2 | Zonenfunktion 2
Eingang | 9 —  |Nichtverwendbar| — |Nichtverwendbar| — |Nichtverwendbar, — |Nichtverwendbarf —  |Nichtverwendbar
10 HEND Referenzfahrt HEND Referenzfahrt HEND Referenzfahrt HEND Referenzfahrt HEND Referenzfahrt
beendet beendet beendet beendet beendet
. Position erreicht/ . - f
11 | penp | Position - FERD! | Positionsdaten- | pEND | Position PEND |  Position — | penent
erreic speicherung beendet erreic erreic|
12 SV |Servo EIN-Statusfkt.| SV Servo EIN-Statusfkt.| SV | Servo EIN-Statusfkt.| SV |Servo EIN-Statusfkt.] SV |Servo EIN-Statusfkt.
13 | *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus *EMGS Not-Aus
14 *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm *ALM Alarm
LOAD/ | Drehmoment- LOAD/ | Drehmoment- Drehmoment-
15 | TRQS/ | Status (Hinweis2/ | *ALML | Kleine Stérung | TRQS/ | Status (Hinweis2/ | *ALML | Status (Hinweis2/ | *ALML | Kleine Stérung
*ALML | Kleine Stérung *ALM | Kleine Stérung Kleine Stérung

(Hinweis 1) Kann mit Parameter-Nr. 149 ,Umschaltung Zonenausgang" gewechselt werden.

(Hinweis 2) Kann bei gewahltem Schrittmotor-Treiber mit Parameter-Nr. 156 ,Drehmoment-Status/Stérungs-Ausgabe” gewechselt werden.

* In der Tabelle oben stehen die Signale mit Sternchen-Prafix (*) standardmaBig auf AUS (negative Logik: 0 V).
* PEA-Verfahrmuster 3 ist nicht benutzbar.

Der Ausgang fuir minderschwere Stérungen kann bei gewahltem 24 VAC-Servomotor-Treiber / BLDC-Servomotortreiber verwendet werden.
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MCON Steuerung

Technische Daten

Parameter Spezifikation

AnschlieBbare Achsen max. 8 Achsen

Spannungsversorgung Steuerung/Motor | 24 VDC £ 10%

Stromaufnahme Bremse 1.5 Aje Achse
Stromaufnahme Steuerung 1.0A
Einschaltstrom Steuerung (Hinweis 1) max. 5 A, unter 30 ms
Nenn- Maximal-Strom
Achstyp Strom Energie- Standard/
sparend Boost
RCP2 20P~28P 20A
RCP3 -
Schrittmotor-Typ 285P~56P 20A
(Hinweis 2) Hochleistungsstufe
ggig 28P~56P ausgeschaltet 22A
- Hochleistungsstufe
RCP6 eingeschaltet (Hinweis 3) 35A 42A
2W 0.8A 4.6 A
Stromaufnahme Motor
5W 1.0A 6.4 A
10 W (RCL) 1.3A 6.4 A
24 VAC-
Servomotor-Typ 10 W (RCA/RCA2) 13A 25A 44 A
(Hinweis 2)
20W 1.3A 25A 44 A
20 W (20S-Typ) 1.7A 34A 51A
30w 1.3A 22A 44 A
BLDC-Servomotor-Typ 3w 0.7 A 1.5A
Einschaltstrom Motor (Hinweis 1) Anzahl der Steckplatze x max. 10 A, unter 5 ms
Kabellange Motor/Enkoderkabel max. 20 m (max. 10 m bei einfacher Abolut-Enkoder-Spezifikation)

Serielle Kommunikation (SEA-AnschluB zum Teachen)| RS485 1 Kanal (Modbus-Protokoll-kompatibel) Geschwindigkeit: 9.6 ~ 230.4 kbps

Externe Schnittstelle DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10
Datenkonfiguration und -eingabe PC-Software, Handprogrammiergerat oder Gateway-Parameter-Konfigurationstool
Datenspeicherung Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibung)

256 Positionen (unbegrenzte Eingabe im einfach- und direkt-numerischen Steuerungsmodus)

Az AR (*) Die Positionen-Anzahl hangt ab von der Parameter-Konfig. und dem gewdhlten Bewegungsmuster.

8 LEDs fir Treiber-Statusanzeige (eine fiir jede Treiberkarte)

LED-Display (am Front-Panel) - :
7 LED:s fur Feldbus-Statusanzeige

Zwangslosen der elektromagn. Bremse Freigabe der Ausldsekraft mittels Sendung eines Deaktivierungssignals an jede Achse (24 VDC-Eingang)
Uberspannungsschutz (Hinweis 4) Uberstromschutz (jeder Steckplatz ist mit einem kontaktlosen Motorabschaltkreis eingerichtet)
Beriihrungsschutz gegen elektr. Schlag Basis-Isolierung (Klasse 1)

Dielektrische Spannungsfestigkeit 500 VDC, 10 MQ

Gewicht 620 g/ 690 g mit einfacher Absolut-Enkoder-Spezifikation / 1950 g mit Absolutdaten-Pufferbatterie-Box (8-Achs-Ausfiihrung)
Kiihimethode Geblasekihlung

AuBBenabmessungen 123 mm (B) x 115 mm (H) x 95 mm (T)

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit [ 0 ~ 40°C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

. Lo Frequenz: 10~57 Hz / Amplitude: 0.075 mm, Frequenz 57~150 Hz / Beschleunigung: 9.8 m/s’
Schwingungsfestigkeit
XYZ-Richtungen, Sweepzeit: 10 Minuten, Anzahl von Sweeps: 10 Mal

StoB¥festigkeit Fallhéhe: 800 mm 1 Ecke, 3 Kanten, 6 Wande

Schutzart P20

(Hinweis 1) Der Einschaltstromwert hangt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.

(Hinweis 2) Der Strom ist am hochsten in der erregten Phasenverschiebung, die nach Spannungsabschaltung beim ersten SERVO Ein-Prozess erzielt wird.
(Schrittmotor: 100 ms (normal) / 24 VAC-Servomotor: ca. 1~2 Sekunden (normal), bis zu 10 Sekunden)

(Hinweis 3) Die Treiberkarte mit Hochleistungsspezifikation kann nur je Schacht fiir eine Achsansteuerung verwendet werden.

(Hinweis 4) Dies funktioniert beim 24 VAC-Servomotor erst, wenn der Laststrom mindestens das 1,4-fache des Maximalwerts erreicht.
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4

H Anschluf fiir 24 V-Spannungs-

B Klemmleiste flir Masseanschluf

H AnschluB fur Not-Aus-Schalter

Bezeichnung der Bauteile

AnschluB fiir Absolutdaten- Luftereinheit |

Pufferbatterie

AnschluB fiir externen
Bremslose-Schalter

—m SEA-Anschluf3 |

E/A-Systemanschluf3 |

zur Abschaltung der Strom-
versorgung

Datenkarte fiir die angeschlos- : Status-LEDs fir Feldbus |

sene Achskonfiguration = '. ': Lz
2 ] _ —EFeldbus—AnschluB |

versorgung

Schacht 0 Anschlisse fuir Achsverbindung Schacht 3 Anschlisse fiir Achsverbindung
Oben (1. Achse): Achs-Nr. 0 (AX0) Oben (7. Achse): Achs-Nr. 6 (AX6)
Unten (2. Achse): Achs-Nr. 1 (AX1) Unten (8. Achse): Achs-Nr. 7 (AX7)
Schacht 1 Anschlisse fiir Achsverbindung Schacht 2 Anschlusse fiir Achsverbindung
Oben (3. Achse): Achs-Nr. 2 (AX2) Oben (5. Achse): Achs-Nr. 4 (AX4)
Unten (4. Achse): Achs-Nr. 3 (AX3) Unten (6. Achse): Achs-Nr. 5 (AX5)

M Beschreibung der Bauteile

EJ AnschluB fiir Absolutdaten-Pufferbatterie
Anschliel3en der Absolutdaten-Pufferbatterie-Box bei Steuerung mit Einfach-Absolut-Enkoder-Spezifikation.

F1 AnschluB fiir externen Bremslose-Schalter
Anschluf3 fir Signaleingang zum externen Losen der Bremse an der Achse.

E] AnschluB fiir Not-Aus-Schalter zur Abschaltung der Stromversorgung

E/A-Signalklemmen fiir ext. Sicherheitsrelais zur Motorstrom-Abschaltung sowie Not-Aus-Anschluf3, je Schacht (2 Achsen).
1 Datenkarte fiir die angeschlossene Achskonfiguration

Die Datenkarte enthélt Informationen zur Konfiguration der anzusteuernden Achsen, welche zur Uberpriifung der Inhalte herausziehbar ist.

] AnschluB fiir 24 V-Spannungsversorgung

Der AnschluB fiir die Haupt-Spannungsversorgung der Steuerung: das erlaubt bei Ausldsung des Not-Aus-Schalters
eine singuldre Motorstrom-Abschaltung, wahrend die Spannungsversorgung der Steuerung wiederhergestellt wird;
dies ist moglich durch die getrennten Terminal-Blocke von Motor- und Steuerungs-Spannungsversorgung.

A Klemmleiste fiir Masseanschlu3
Klemmleiste fiir MasseanschluB3 zur Abschirmung des Gehauses.
Status-LEDs fiir Treiber
Fiir jeden Schacht (2 Achsen) wird der Treiber-Status und Absolut-Status angezeigt.
F] Liiftereinheit
Auf einfache Weise austauschbare Liftereinheit. (Ersatz-Luftereinheit: Modell MSEP-FU)
E] Manuell/Automatik-Umschalter
Zum Wechseln zwischen Teaching- (MANU) und Automatik-Betrieb (AUTO).
[[] SEA-AnschiuB
Zum Anschlul3 eines Handprogrammiergerats oder PC-Software-Kabels.

Ef] E/A-SystemanschluB

Anschluf3 fir Fernsteuerung des Manuell/Automatik-Umschalters, Not-Aus-Schalters sowie der gesamten
Steuerungsfunktionen einschlie8lich externem Bremswiderstand-Erweiterungs- und externem SEA-Klemmblock.

[F] Status-LED:s fiir Feldbus
Status-LED-Anzeigen fiir Steuerung und Feldbus.

[E] Feldbus-Anschlu
Anschluf3 fir ein dem Feldbus-Typ entsprechenden Kabel.

A1 ~ [fA Motor/Enkoder-Anschliisse fiir Verbindungskabel zur Achse
AnschlieBen der Achsen mit den Motor/Enkoderkabeln.
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Optionen

Handprogrammiergerat

M Beschreibung Handprogrammiergerét zur Eingabe von B Spezifikation

Positionen, Testablaufen und Uberwachung. Nennspannung 24 VDC
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA
¥ Modell TB-02-C M AuBenabmessungen = .g ( :
. 190 451 Zuldssige Umge- 0~40°C
M Konfiguration bungstemperatur
@ ! uar ° Zulassige Umge- : :
bldr\agsz;gﬁchr’:i‘gzeit 20 to 85% RH (nicht kondensierend)
= Schutzklasse 1P20
] Gewicht 470 g (nur Einheit TB-02)

g

PC-Software (nur WindOWS) *Fiir die MCON-Steuerung ist die Software obligatorisch.
M Beschreibung

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

H Modell RCM'1 01 'MW (Software-Kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

Windows-Unterstiitzung:
ab XPSP2/Vista/7/8

( MCON wird ab der Software-Version 10.00.00.00 unterstutzt. )

d

M Konfiguration
s
©F m—

PC-Software (CD)

RS232-Adapter:
RCB-CV-MW

«0— |+ o—2>—n-
0.3m

Kommunikationskabel:
CB-RCA-SI0050

H Modell RCM' 101-U S B (Software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)
( MCON wird ab der Software-Version 10.00.00.00 untersti]tzt.)

B Konfiguration
s Il
©F m—

PC-Software (CD)

Externer Bremswiderstand

USB-Adapter:

RCB-CV-USB
3m 5m
<0220 Jeo 0
USB-Kabel: Kommunikationskabel:

CB-SEL-USB030 CB-RCA-S10050

Treiberkarte

Il Beschreibung
Der Widerstand wandelt den bei der Abbremsung des Motors erzeugten Regenerativ-
strom in Warme um. Obwohl die MCON-Steuerung bereits tiber einen eingebauten
Bremswiderstand fiir gewohnlichen Betrieb verfiigt, kann dessen Leistung u. U.
unzureichend sein. In diesem Falle ist ein externer Bremswiderstand erforderlich.

M Modell RER-1

M AuBere 00
Abmessung ‘

[—]
——"

Il Beschreibung
Die MCON-Steuerung erlaubt eine Erganzung oder Modifikation ihrer
Treiberkarten. Wenn eine Achse mit festgelegtem Bewegungsablauf
durch einen anderen Achstyp ausgetauscht werden soll, muss nur
die Treiberkarte und nicht die komplette Steuerung ersetzt werden.
(Die Parameter sind bei Wechsel der Treiberkarte neu einzustellen)

M Modell

s ]
oTF ﬁ:<
6l
95,

Q|
<
5 <Bedarfsfall fiir Bremswiderstand>
5] 195 ) ) ; : : oy
28 Rechteckiger Drahtwider- | Ein Bremswiderstand wird benétigt, wenn
<9

stand mit Glaskern: 3 bis 8 Achsen mit Boost-Funktion ange-
—lo ‘i BGR10THA12RF (KOA)
o)

schlossen werden.
Absolutdaten-Pufferbatterie-Box

M Beschreibung
Wenn die Einfach-Absolut-Enkoder-Spezifikation mit dem Code ABB ausgewahlt
wurde, wird die Steuerung mit Absolut-Batterie-Einheit bestehend aus Puffer-
batterie und Gehdusebox geliefert. Daneben ist die Box separat ohne Batterie
(Modell: MSEP-ABB) sowie nur die Batterie ohne Box (Modell: AB-7) bestellbar.
M Modell MSEP-ABB

(ohne Batterie)

M AuBere Abmessung siehe S. 15

* Ein Verbindungskabel (Modell: CB-MSEP-ABOOQ5)
zwischen Abssolutdaten-Pufferbatterie-Box und
MCON liegt der Box bei.

Blindstecker

I Beschreibung
Dieser Stecker ist erforderlich fur den
Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie (CG).

B Modell DP-5

Hochleis- Anzahl
Motortyp tungstyp Enkodertyp Achsen Modell
Hochleis- | gatterielos-Absolut
g aserlos Aol |y conpronw
einge-
schaltet |Einfach-Absolut 1 MCON-PPD1-A
Schritt- K
motor | Hochleis- | Batterielos-Absolut/ 1 | MCON-PD1-W
tungsstufe| Inkremental 2 | MCON-PD2-W
ausge- PN
schaltet |Einfach-Absolut ! MCON-PD1-A
2 MCON-PD2-A
Batterielos-Absolut/ 1 MCON-AD1-W
24 VAC Inkremental 2 MCON-AD2-W
Servo- -
motor Einfach-Absol 1 MCON-AD1-A
infach-Absolut 2 | MCON-AD2-A
BLDC 1 | MCON-DD1-I
Servo- - Inkremental
motor 2 MCON-DD2-|

Ersatz-Pufferbatterie

W Beschreibung
Ersatzbatterie fir die
Absolut-Batterie-Einheit.

B Modell AB-7

Ersatz-Liiftereinheit
B Modell MSEP-FU
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Fiir RCP6/RCP5/RCD/RCP4-SA3/RA3/RCP4-Greiferachsen usw. * Kabellangenspezifizierung (L) in JOIC,
Modell CB-CAN-MPALILIL/CB-CAN-MPALILILI-RB k20 {101m bel Anschug BCD-chse).
Standardkabel Roboterkabel piek osh=om.

Pin-Nr.|  Signal Pin-Nr.|  Signal
3 0A/U 0A/U
5 | VMMV VMMV
0 | 6 AW o AW
9 9B/~ 4 B/~
4| VMM 5 VMM/-
L 15 & B/- 6 _B/-
8 LS+/BK+ 7 LS+/BK+
12 | ® (08.5) (Hinweis 1) o 14 LB S
,"?%O—K N =T s 17 -/A- ( \‘ /A
At/ A/l
ol = == — & 7 L g s
1 B+/Z+ 15 B+/Z+
. . . . . . 16 B-/Z- 16 B-/
(Vorderansicht) Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r > 68 mm (Vorderansicht) 20 | BK+/LS+ 7 Y 9 | BK+/LSt
iiber 5 m: Biegeradius r > 73 mm Steuerungsseitia 221 LBSK-éINSb } } ]3 fSK'éL,\'fD
7 VPS 1 VPS
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. } \G/ﬁg l J gﬁg
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. l -
2 BAT+ BAT+
(Hinweis 1) Bei einer Kabellange ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, 53 F'G ﬁ F’G
bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm.
Fur RCP4
Modell CB-CA-MPALI[ ][]/ CB-CA-MPALILI[]-RB *Kabelingenspefiatering () in 0
.20 m. Beispiel: 080 =8 m.
Standardkabel Roboterkabel max. 2o m. Belspie m
Achsenseitig Steuerungsseitig
1-1827863-1 PADP-24V-1-S
(AMP) (JSTMFG.CO.LTD)
Pin-Nr.|  Signal Pin-Nr| Signal
Al QAU ——— 1 $A/U
(10) B1 | VMMV 2 | VMMV
! L ‘ A2 | o AW 5 | o AW
= B2 OB/- 3 9B/
£ A3 | VMM/- 4 | VMM/-
z B3 | 0B/ 6 /-
S A4 | LS+/BK+ 7 | LS+/BK+
(10) = LS-/BK- 8 LS-/BK-
£ A6 A+ 1 -/A+
— = B6 /A 2 -/A-
9 =] | A7 | A+/B+ 3 A+/B+
= B7 | A/B- 4 A-/B-
" A8 B+/Z+ 5 B+/Z+
(Vorderansicht) Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r > 68 mm Eg B}% Z 95 Blf)ﬁ'y
iiber 5 m: Biegeradius r > 73 mm B5 | BK-/LS- 10 | BK/LS-
A9 | LS GND 20 | LS GND
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. /{390 \\;gg g \\Ilgg
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. 810 GND 9 onD
Al - 2 -
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betrégt der Durchmesser @9.1 mm, Bl FG { %A -
bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm. 24 G
Flr RCP3/RCA2 usw.

Modell CB'APSEP'MPAD I:‘ I:‘ Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich. * Kabellangenspezifizierung (L) in JLIC,

max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.

Roboterkabel
chsenselt|§ Steuerungsseitig
Pin-Nr. [PCON](ACON) Pin-Nr.

AL —— [6AT(U) — 7

Bl —— VMM (V) —]

A —— [o/AT(W) —

B2 —— [08](-) —
A3 — [VMM](-) — 4

B3 | —— [/BI(-) —

A4 | — [LS+](BK+) —
L B4 — | [LS-1(BK-) - —1 8
| | A6 [-1(A+) 2
B6 [-1(A-) 12
(18) - A7 [A+1(B+) 13
e 2 87 [A-1(B-) 14
s A8 (B2 15
—_ B8 16
2 | RS —H[ A 9
= B! BK-1( LS' ) 10
A [GNDLS] (GNDLS) 20
(45) B! [VPS](VPS) 18
A10 fl [vcc](veo) T 17
(Vorderansicht) BI0 o | [GNDL(GND) = 19
Al 1
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm 811 Abschnm-&ncg [FG] (FG) z
NC 3
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MCO N Steuerung

Fiir RCP2
Modell

CB'PSEP'MPAD I:‘ I:‘ Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich.

Roboterkabel

* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.

ﬁ ‘
l

5)
5)

(14)

(25)

i

(15
1

(Vorderansicht)

Fiir RCP2-RT
Modell

28.5

I
= -—-’- ==
=

a5 |04

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm

BS/RTBSL/RTCS/RTCSL

Achsenseitig
Pin-Nr.

oo |35 0r|w fon s o=

Steuerungsseitig

CB'RPSEP-MPAD |:| D Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich.

Roboterkabel

NC
Abschirmung [FG

S(euemnésseitié

Pin-Nr.

N S T Sy )

* Kabelldngenspezifizierung (L) in CJCIC,
max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.

(45)

(Vorderansicht)

Fiir RCA
Modell

(28.5)

LR —=

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm

Steuerungsseitig

CB'ASEPZ'MPAD [:l D Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhéltlich.

Roboterkabel

Achsenseitig

NC
Abschirmung [FG ] (FG)
NC

NC

Steuerungsseitig

Pin-Nr.

o |

= = o [

oN[®[Se

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OO,
max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.

(Vorderansicht)

(28.5)

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm

]

(26)

Steuerungsseitig

Achsenseitig
Pin-Nr.
1
2

w

K1 T vt vl e e E O BTSN T

NC
NC
Abschirmung [FG]

Steuerungsseitig

Pin-Nr.

I

RIBRRBGE

1
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Shanghai Jiahua Business Centee A8-303.808, 825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand
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