PCON'CB/CF B Steuerung

P con-cB/cFB

1
RCP6/RCP5/RCP4-PowerCon-Positioniersteuerung i_]
RCP3/RCP2-Positioniersteuerung

Eigenschaften

1 An hochauflésenden Batterielos-Absolut-Enkoder angepasst

Die RCP6-Baureihe ist mit einem hochauflésenden batterielosen
Absolut-Enkoder ausgestattet. Ohne Batterie zum Abspeichern der
Positionsdaten wird weniger Raum fiir die Installation der System-
steuerung bendotigt, was zu geringeren Ausristungskosten fiihrt.
Die Auflosung wurde von 800 Pulse auf 8192 Pulse pro Umdrehung
erhoht.

PowerCon-Ausrustung

Der auf einem kleinen Steuerteil installierte Hochleistungstreiber PowerCon ermoglicht es, den Schrittmotor bis
an seine Kapazitatsgrenze auszureizen. Durch die Nutzung von PowerCon wird die Leistung des Schrittmotors um
50 % erhoht. Dies tragt zur Verkiirzung der Zykluszeit und Produktivitatserhohung bei.

Sofort-Stop
bei Achs-Kollision
N

I
Werk-
stiick

Funktion zur Kollisionserkennung

Falls die Achse in Kontakt mit einem anderen Objekt
kommt, wird Gber diese Funktion der Betrieb sofort
abgebrochen.

Die Achse hélt ohne starken Aufprall an, sodass die
Beschddigung der Achse gering gehalten wird.

h

RCP6 7

Erweiterte Uberwachungsfunktionen

Die PC-kompatible Software kann Informationen zum Betriebslauf von Achse und Steuerung in Wellenform anzeigen.

* Anzeigbare Informationen: Stromsollwert, aktuelle Geschwindigkeit/Position sowie PEA-Signale (Start, Positionserreichung, Alarm etc.)

Mit der Triggerfunktion kann der Endnutzer den Zeitpunkt festlegen, wann die Anzeige in Wellenform ausgelost wird.

Entweder bei einer Anderung der PEA-Signale oder zu einem bestimmten Moment wihrend der Achs-Betriebslaufzeit.
Bildschirm Uberwachungsfunktion (Beispiel)
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* Zu Uberwachende
Einheiten kénnen
ausgewahlt werden.

* Datenerfassung
startet zeitgleich
mit Anderung der
ausgewahlten
Einheiten.
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PCON'C B/CF B Steuerung

List of Models

Serien-Typ PCON-CB/CGB, CFB/CGFB

AuBenansicht

Feldnetzwerk-Typ
E/A-Typ Posi_lt_i;;ier— PUIS_T_;eFi)ber_ Deviceilet | (L jnk O Compoi'et | finercAT |Etheritet/IP m
DeviceNet | CC-Link | PRGBS | CompoNet | EtherCAT |EtherNet/iP| "o e
E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV («@ PR CN EC EP PRT
Batterielose Absolut- oder o o o o o o o
Inkremental-Spezifikation © ©
Mit Absolut- o 5 o o o o o) o) o
- Batteri
(I_'DBC(()_'EB Einfach- 'a €1e
J Absolut-| Mit Absolut- o o o o o o o o o
Spez. Batterie-Einheit
Ohne Absolut-
Batterie @) O O @) O ©) @) O ©)
PCCI%'\/I' Batterielose Absolut- oder, o o o o o o o o o
CGFB Inkremental-Spezifikation
Modellspezifikation
<Steuerung>
POON— [ — [ [ ——Cd— o —[J—]
Serie Typ Motor-  Enkoder- E/A-Typ E/A-Kabel-  Spannungs- Absolut- Montage-

Typ Typ lange versorgung Einheit vorgabe
|
Standard-Typ

Global-Typ {gemat Sicher Batterielose Absolut-
Spezifikation oder
56SP/60P/86P-Motor- Inkremental-Spezifikation

Standard-Typ Einfache Absolut-Spezfikation - 24VDC

56SP/60P/86P-Motor-
Global-Typ

(gemaB Sicherheitskategorie)

200 Schrittmotor PEA-Speifikation (NPN) Ohne Kabel Batterielose Absolut- oder
; N . Inkremental-Spezifikation
2000 Hochlast-Schrittmotor Pulstreiber-Spezifikation (NPN) 2m Einfache Absolut-Spezifikation
281 Schrittmotor PEA-Spezifikation (PNP, Standard) 3m (mit Absolut-Batterie,
2807 Hochlast-Schri - ; Standard ohne Absolut-Batterie-Einheit)
ochlast-Schrittmotor Pulstreiber-Spezif. (PNP, Standard) 5m Einfache Absolut-Spezifikation
350 Schrittmotor DeviceNet Netzwerk-Spezif. * Bei Auswahl der Feldnetzwerk- (mit Absolut-Batterie,
4200 Schrittmotor CC-Link Netzwerk-Spezif Spezifik. wird ,0" (ohne Kabel) mit Absolut-Batterie-Einheit)
-Link Netzwerk-Spezif. (A p
> fir die £/A-Kabellange gesetzt. Einfache Absolut-Spezifikation

42[0 Hochlast-Schrittmotor PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezif. (ohne Absolut-Batterie,
ohne Absolut-Batterie-Einheit)

5601 Schrittmotor CompoNet Netzwerk-Spezif.
3 N * Die einfache Absolut-Spezifik. wird nicht vom
5601 Hochlast-Schrittmotor EtherCAT Netzwerk-Spezif. Steuerungstyp PCON-CFB/CGFB unterstiitzt.
601 Hochlast-Schrittmotor EtherNet/IP Netzwerk-Spezif.
861 Hochlast-Schrittmotor PROFINET IO Netzwerk-Spezif. Befestigungsgewinde
(Beispiel: ,20P” fiir 2001 Schrittmotor) Hutschienenmontage
i
* Die Montageart der Absolut-Batterie-Einheit folgt

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des Motortyps der Achse.
Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fiir Steuerung und Achse nicht Gbereinstimmt.
Nachfolgend ist ein Beispiel fir einen Achstyp genannt, wo Vorsicht bei der Modellcode-Wahl geboten ist.
RCP2-RA3C: 285" bei Motortyp der Achsspezifikation « ,285P bei Motortyp der Steuerungsspezifikation

1 33 PCON-CB/CFB

der Montagevorgabe der Steuerung (Befestigungs-
gewinde oder Hutschienenmontage).



PCON'CB/CF B Steuerung

Systemkonfiguration

B PowerCon 150 <PCON-CB/CGB>

SPS
PC-Sof Feldnetzwerk
C-Software Handpro- DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
(Siehe 5.143) grammiergerat CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10
RS232-Anschluss-Typ (Siehe S.143) —
<Modell: RCM-101-MW> <Modell: TB-02-[1> LiJ L

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

rAr L

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezif.
PEA-Kabel
(Siehe S.146)

<Modell: CB-PAC-PIO020>
Standardldnge: 2 m

Standardkabel: 5 m
Enthalten bei PC-Software

it (| [ IEE
Anschlusskabel: 0,5 m
Steuerung
2 <Modell: PCON-CB/CGB>
Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezif. | DC24V
Absolut-Batterie-Einheit Shannunge
(Siehe S.143) 24V©
<Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)> ove
<Modell: SEP-ABUS (Befestigungsgewinde)> FGe
L > ] \

Enthalten bei PCON-CGB
Einfach-Absolut-Batterie Blindstecker
(Siehe 5.143) (Siehe 5.143)
<Modell: AB-7> <Modell: DP-5>

*Das entsprechende Motor/
Enkoder-Kabelmodell hangt
vom jeweiligen Achstyp ab.

T . Fur Bestellung eines Ersatz-
Wird |t der Achse geliefert . | Kkabels siche S.144.

Integriertes Motor/Enkoder- ¥

Roboterkabel 4

< AnschlieBbare Achsen > OO0

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes
Motor/Enkoder-

Roboterkabel
RCP3-Baureihe
<]

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

Wird mit der Achse geliefert RCP4-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel

Integriertes Motor/Enkoder-
RCP6-Baureihe

Roboterkabel Wird mit der Achse geliefert

RCP5-Baureihe Rl Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

{ P
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PCON'CB/CF B Steuerung

Systemkonfiguration

B Mit 56SP/60P/86P-Motor kompatible Steuerung <PCON-CFB/CGFB>

SPS

Feldnetzwerk

PC-Software Handpro-
(Siehe 5.143) grammiergerat
RS232-Anschluss-Typ (Siehe 5.143)

<Modell: RCM-101-MW> <!\Mell: TB-02-[1>

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

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

Il
|-

4

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezif.
PEA-Kabel
(See P.146)

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2 m

v

5m
E(ll =13
Steuerung

Enthalten bei PC-Software Modell: PCON-CFB/CGFB DC24V
"“II“"Hl Spannungs-

versorgung
24V
oV e
FG®

Enthalten bei PCON-CGFB
Blindstecker
(Siehe S.143)
<Modell: DP-5>

< AnschlieBbare Achsen >

Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

Integriertes

Roboterkabel

RCP4-Baureihe

L]
RCP2-Baureihe

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP2-RA8C/RASR

RoboCylinder
Hochlast-Typ

RoboCylinder RCP4W-RA7C

Hochlast-Typ
RCP2-RA10C

RoboCylinder
High-speed type
RCP2(CR)-
HS8C/HS8R

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP4-RA6C

RoboCylinder
Wasserdichter Typ
RCP2W-SA16C

Wird mit der Achse geliefert

Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-

Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

L]
RCP6-Baureihe

RoboCylinder
RCP6-SA8C/SABR/WSA16C/WSA16R

.

RoboCylinder
RCP6-RA8C/RA8R/WRA16C/WRA16R

RCP5-Baureihe

\|

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP5-RA8C/RA8R

Motor-Typ:
56SP

\

Motor-Typ:
56SP

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP5-RAT0C/RAT0R
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PCON'C B/CF B Steuerung

E/A-Schnittstellen (PEA)

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingdnge B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausginge
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation

Eingangsspannung 24VDC £10% Lastspannung 24 \V/DC

Eingangsstrom 5 mA / Schaltung Maximaler Laststrom | 50 mA / Schaltung

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung: min. 18 VDC
AUS-Spannung: max. 6 VDC

Kriechstrom max. 2 mA / Kontakt

NPN . NPN
Ext. Spannungs- : i
versorgung L P24 |
24VDC ! P24 _ "S‘:ﬁ:;f gz :
[ (- | | Interne Kﬁ i
: 56kez;o Ij VA I{_ Schal- tung | Ausgangsklemme les .
/ C:_ - tun D T—¢
e - g 1 ' Ext. Spannungs-
Eingangsklemme ' versorgung
' N, 24VDC
PNP . PNP
‘Eingangsklemme interne 1 _ PZ“_E
_|__/ C :-_% ® || Interne Schal- §Z|<‘ "Ext. Spannungs-
T : 680 AN K_ Schal- tung | Ausgangs-!  Versorgung
@ ® tung klemme @ 24VDC
Ext. Spannungs-\: N i 4
versorgung : 15 ! Last
24VDC _N-:Di

E/A-Muster (Verfahrmoglichkeiten)

Diese Steuerung unterstiitzt acht Arten von Bewegungsmustern. Wahlen Sie bei Parameter-Nr. 25
+~E/A-Muster-Auswahl” das Verfahrmuster aus, das lhren Anforderungen am ehesten entspricht.

Verfahrmuster

Eingabewert Parameter-Nr. 25

Betriebsart

Eigenschaften

E/A-Muster 0

0 (Werkseinstellung)

Positionier-Modus
(Standard-Typ)

« Anzahl der Positionen: 64

« Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
« Zonenausgangssignal *1: 1

« Positionssignal Zonenausgang *2: 1

E/A-Muster 1

Teaching-Modus
(Teaching-Typ)

« Anzahl der Positionen: 64

« Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert

- Positionssignal Zonenausgang *2: 1

« Tipp-Betrieb (mit Feinverstellung) via PEA-Signale mdglich

« Aktuelle Positionsdaten konnen Uber PEA-Signale in die Positionstabelle geschrieben werden

256-Punkt-Modus

« Anzahl der Positionen: 256

E/A-Muster 2 2 256 Positioni K « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
(256 Positionierpunkte) Positionssignal Zonenausgang *2: 1
512-Punkt-Mod « Anzahl der Positionen: 512
E/A-Muster 3 3 = P- MhLGLE I:‘s « Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert
(512 Positionierpunkte)| | Kein Positionssignal Zonenausgang
« Anzahl der Positionen: 7
Pneumatik-Modus 1| - Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 4 4 (7-Punkt-Typ) « Zonenausgangssignal *1: 1
- Positionssignal Zonenausgang *2: 1
« Anzahl der Positionen: 3
P tik-Modus 2| Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 5 5 DERMEULAAERIBA o AbschluBsignal: Kann dquivalent zum LS-Signal (Grenzschalter) ausgegeben werden
(3-Punkt-Typ) - Zonenausgangssignal *1: 1
- Positionssignal Zonenausgang *2: 1
- Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 6 6 Inkremental- « Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)
(Hinweis) Pulstreiber-Modus | . zonenausgangssignal *1: 2
« Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang
- Referenzpunkt-Eingabe: 1
Absolut- - Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 7 7 Pulstreiberl-]Modus - Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)

(Hinweis)

+ Zonenausgangssignal *1: 2
- Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang

*1 Zonenausgangssignal: Ein bestimmter Bereich wird (iber die Parameter 1 und 2 bzw. 23 und 24 festgelegt, der auch nach beendeter Referenpunktfahrt erhalten bleibt.
*2 Positionssignal Zonenausgang: Die Funktion ist als Teil einer Positionsnummer verfiigbar. Ein bestimmter Bereich wird in der Positionstabelle festgelegt und wird nur
wirksam mit Festlegung einer zugehérigen spezifischen Position, nicht mit anderen Positionsbefehlen,

(Hinweis) Der Pulstreiber-Modus ist nur verfligbar, wenn zum Zeitpunkt der Bestellung die Pulstreiber-Spezifikation angegeben wurde (PCON-CB-*-PLN bzw. -PLP).
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E/A-Muster und Signalbelegung

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel zu den jeweiligen E/A-Verfahrmustern.
SchlieBen Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Parameter-Nr.. 25, ,E/A-Muster-Auswahl”
:2:; PEA-Funktion 0 1 2 3 4 5
Positionier-Modus | Teaching-Modus | 256-Punkt-Modus | 512-Punkt-Modus |Pneumatik-Modus 1 | Pneumatik-Modus 2
Anzahl der Positionen 64 64 256 512 7 3
: Homing O O @) @) @) —
P’\I::' gE;:;; Tipp-Betrieb — O — — — —
Teaching (Positiontibernahme) — O — — — —
Lésen der Bremse @) — @) o @) @)
Achse in Bewegung O O = — — _
:::; Zonenausgang @] A (Hinweis 1) A (Hinweis 1) — @) O
Position Zonenausgang (@) (@) O — O O
1A 24V P24
2A 24V P24
3A Puls- -
— Ein-
4A gang -
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+)
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 (Nichtfunktional)
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 -
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 -
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 =
11A IN6 - MODE PC64 PC64 ST6 -
12A Ein- IN7 = JISL PC128 PC128 = =
13A gang IN8 - JOG+ - PC256 - -
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL
15A INTO RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD
16A IN11 HOME HOME HOME HOME HOME =
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP -
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR = =
19A IN14 RES RES RES RES RES RES
20A IN15 SON SON SON SON SON SON
1B ouTo PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PM1 (ALMT) PEO LSO
2B OuUT1 PM2 (ALM2) PM2 (ALM2) PM2 (ALM2) PM2 (ALM2) PE1 LS1(TRQS)
3B ouT2 PM4 (ALM4) PM4 (ALM4) PM4 (ALM4) PM4 (ALM4) PE2 LS2 (Hinweis 2)
4B OuT3 PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PE3 =
5B OouUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 -
6B OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 =
7B OouT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 -
8B Aus- ouT7 ZONET MODES PM128 PM128 ZONET ZONE1
9B gang OuT8 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE1 PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE2
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS
11B ouT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND
12B OUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND -
13B ouT12 NY N N N NY N
14B OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS
15B ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM
16B OUT15 LOAD/TRQS *ALML *ALML LOAD/TRQS *ALML |LOAD/TRQS *ALML | LOAD/TRQS *ALML *ALML
17B Puls- R
— Ein-
18B gang =
19B ov N
20B oV N

(Hinweis)  In der Tabelle oben stehen die Codes mit Sternchen-Préfix (*) fir Signale mit negativer Logik. PM1 bis PM8 sind binare Alarm-Ausgangssignale im Alarmfall.

(Hinweis 1) Bei allen E/A-Mustern auBer 3 kann dieses Signal Giber PZONE gesetzt werden durch Eingabe der entsprechenden Parameter-Nr. 149.

(Hinweis 2) Die Eingabe wird nicht wirksam, bis die urspriingliche Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.

Referenz: Negative Logik-Signale

Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmaBig auf AUS. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN und wechseln
bei Signalausgabe auf AUS.
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PCON'C B/CF B Steuerung

Schaltkreis fiir Pulssteuerung

B Host-Einheit = Pulstreibertyp mit differentiellem Leitungstreiber

B Host-Einheit

Host-Einheit PCON
Positionier-Einhei
= o 3R wodnl PP
Puls- % ] i ||[ oA i
befehl e - 7 7B T /PP
(entsprecL[E-:—( : II[r\ - i = np
Leitungs- ; ! 18B s
treiber TC i ¥y (1= INP
26C31) i Pl
v i
OV —+( | = == 0V

PEA-Schnittstelle

= Pulstreibertyp mit offenem Kollektor

Zur Pulseingabe ist der Konverter AK-04 (Zubehar) erforderlich.

. . Puls-Konverter PCON
Host-Einheit DC AK-04 (separat erhaltlich) :
o — 24V OV PEA-Schnittstelle
Positionier-Einheit 1 1 0
5124V PP ;'ﬂ H | = PP
4—lov*PPlE ALl e
- - 3 3 o 178 T
o 2| NP / T
befehl | = NP*NP| - | =r1— NP
é—‘ J;TC ! 1981 |0y
2081 ||
oV ov K=oV

* Der Abstand zwischen Host-Einheit und AK-04-Konverter sollte so kurz wie méglich gehalten werden.

& Achtung: Beim Kollektor-Typ miissen die Host-Ein-/Ausgange und der AK-04 dieselbe Spannnungsquelle haben.

Beschreibung der Pulsfolge-Muster

Pulsfolge-Muster

Eingangsklemme

Vorwarts

Riickwarts

Negative Schaltungslogik

Pulsfolge vorwarts

PP./PP

Pulsfolge riickwarts

NP-/NP

Die Pulsfolgen fiir vorwa

Pulsfolge

PP-/PP

IEARERS

Vorzeichen

NP+/NP

Tief

Hoch

Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.

PP+/PP

AR

LU

Differenzpulse A/B

NP+/NP

)

et

Die Differenzpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90°-Phasenverschiebung geben sowohl die

rehzahl als auch die Drehrichtung an.

Positive Schaltungslogik

A---dof- -

Pulsfolge vorwérts PP./PP M
Pulsfolge riickwirts NP-/NP 0
Pulsfolge PP-/PP IEERER : i
Vorzeichen NP</NP Hoch : ‘ Tief
PP./PP Lyt : ity
Differenzpulse A/B .
NP-/NP 1154 : Pt
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E/A-Signale im Pulstreiber-Modus

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel im Pulstreiber-Modus.
SchlieB3en Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Nur:rl::m-er Kategorie| E/A-Nummer Kiirzel Signal Funktionsbeschreibung
1A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
2A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
3A Puls- PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+)| pifferentielle Pulse bis zu 200 kpps kénnen iiber den
4A Eingang /PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (-) | Host eingegeben werden.
u Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Signal-Eingang auf EIN
5A INO SON »Servo EIN und inaktiv bei Signal-Eingang auf AUS.
6A IN1 RES Reset Aktive Alarmmeldungen werden bei EIN zurlickgesetzt.
7A IN2 HOME Referenzfahrt Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fhrt die
Achse eine Referenzfahrt aus.
Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment
8A IN3 L Auswahl Drehmomentgrenze | 3, jan Wert laut Parametereingabe begrenzt.
Wenn dieses Signal mindestens 16 ms auf EIN steht,
verzdgert die Achse bis zum Stop nach dem eingestellten
28 IN4 TP Zwangsstop Drehmomentgrenzwert in der Steuerung und der
Servoantrieb geht auf AUS.
10A IN5 DCLR Fehlerzahler 16schen Der Positionsfehlerzahler wird bei EIN permanent gel6scht.
11A Eingang IN6 BKRL Zwangslésen der Bremse Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise gelost.
Umschaltung auf die gewlinschte Betriebsart, wenn der
12A IN7 RMOD Umschalten der Betriebsart Schalter MODE an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist.
(AUTO bei Eingang auf AUS, MANU bei Eingang auf EIN).
13A IN8 RSTR (*1) | Befehl Referenzpunktfahrt Bei EIN fahrt die Achse zum mit Param.-Nr. 167 gesetzten Referenzpunkt.
14A IN9 NC — Frei
15A IN10 NC — Frei
16A IN1T1 NC — Frei
17A IN12 NC — Frei
18A IN13 NC — Frei
19A IN14 NC — Frei
20A IN15 NC — Frei
cu Schaltet auf EIN, wenn nach Einschaltung der Stromver-
18 ouTo PWR #System bereit sorgung die Steuerung hochgefahren ist.
2B OouT1 SV Statusfunktion ,Servo EIN” Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
Schaltet auf EIN, wenn die Menge der restlichen
3B OuT2 INP ,Positionierung beendet” Verfahrpulse im Differenzzéhler in den angegebenen
Positionsbereich fallt.
4B OUT3 HEND ,Referenzfahrt beendet” Dieser Ausgang wird nach der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
... |Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motor-Drehmoment
58 ouT4 TLR «Drehmomentgrenze erreicht” | jor' it dem TL-Signal festgelegten Grenzwert iiberschreitet.
. .+ | Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei
6B OuT> *ALM Statusfunktion , Steuerungsalarm arbeitet und schaltet auf AUS um, wenn Alarm ausgel6st wird.
Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht
7B OuTe *EMGS Statusfunktion ,Not-Aus” in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat. Er schaltet auf
Ausgang AUS, wenn Not-Aus betétigt worden ist.
. . . | Dieser Ausgang dient zur Ausgabe des Zustands der
8B ouT7 RMDS Statusfunktion ,Aktuelle Betriebsart” | ) Soe nan angewendeten Betriebsart.
9B ouT8 ALM1
10B ouT9 ALM2 Wahrend eines Steuerungsalarms wird ein Alarm-Code
— Kodiertes Alarmsignal ausgegeben. Ndhere Enzelheiten dazu finden sich im
11B ouT10 ALM4 Betriebshandbuch.
12B OuT11 ALM8
5 Diese Signal wird bei einer Alarmstufen-Meldung
13B OuUT12 *ALML Nebenfehler-Alarm ausgegeben.
14B 0ouT13 REND (*1) | ,Referenzpunktfahrt beendet” | Schaltet auf EIN nach der Referenzpunktfahrt Giber Parameter-Nr. 167.
15B ouT14 ZONET Zonenfunktion 1 Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Achsposition
168 ouT15 ZONE2 Zonenfunktion 2 in den durch Parameter definierten Bereich fallt.
178 Puls- NP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+), pitferentielle Pulse bis zu 200 kpps kénnen tiber den
188 | Eingang /NP Differentieller Pulstreiber-Eingang () | Host eingegeben werden.
198 oV N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0V
20B oV N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0 V

(*1) Nur bei E/A-Muster 7 verwendbar.

Hinweis: Die Codes mit Sternchen-Préfix (*) stehen fir Signale mit negativer Logik. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung
auf EIN und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.
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Betriebsart der Feldnetzwerk-Spezifikation

Wenn die PCON-CB liber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus fiinf verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achs-
betrieb gewahlt werden. Zu beachten ist, dass die erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

M Erlduterung der Betriebsarten

Betriebsart

Beschreibung

E/A- Dieser Modus im Feldnetzwerk verfligt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse (iber
0 | Fernbetrieb- | E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl der Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach Bewegungs-
Modus 1 muster (E/A-Muster), welche Uber die Steuerungsparameter eingestellt werden.
Positionier- Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition.

1 | Modus/Einfach-
numer. Modus

Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit, Beschleunigung etc.) werden tiber die vorher in der
Positionstabelle spezifizierten gewlinschten Positionsnummern gesetzt.

Halb-Direkt- |  piaser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fiir Geschwindigkeit,
2 | numerischer )
Modus Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
Voll-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung
3 numerischer | und laufende Schubkraft-Parameter. Zusétzlich kénnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit,
Modus Stromgrenzwert etc. tberwacht werden.
E/A- Dieser Modus verfuigt tGiber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus 1.
4 | Fernbetrieb- R . - .
Modus 2 Zusatzlich kdnnen auch die aktuelle Position und der Stromgrenzwert Gberwacht werden.

B Erforderliche DatengroBe fiir jedes Netzwerk

DeviceNet CC-Link |PROFIBUS-DP| CompoNet EtherCAT EtherNet/IP | PROFINET IO
E/A-
0 | Fernbetrieb- 2 Bytes 1 Station 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
Modus 1
Positionier-
1 | Modus/Einfach- 8 Bytes 1 Station 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
numer. Modus
Halb-Direkt-
2 nunl\)le:;SCher 16 Bytes 2 Stationen | 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
odus
Voll-Direkt-
3 numercilscher 32 Bytes 4 Stationen | 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
odus
E/A-
4 | Fernbetrieb- 12 Bytes 1 Station 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Modus 2
B Funktionsliste je Betriebsart
E/A- Positionier-Modus/ Halb-Direkt- Voll-Direkt- E/A-
Fernbetrieb- Einfach-numerischer numerischer numerischer Fernbetrieb-
Modus 1 Modus Modus Modus Modus 2
Anz.a.hl c!er 512 Punkte 768 Punkte Unbegrenzt Unbegrenzt 512 Punkte
Positionierpunkte
Betrieb liber direkte
_ ®) _
Positionsdaten © ©
Direkte Geschwindigkeits-/ . _ 0 O _
Beschleunigungs-Vorgabe
Druckbewegungs- o o o o o
Betrieb
Auslesen der
aktuellen Position - O O © ©
Auslesen der aktuellen o o o o o
Geschwindigkeit
Betlrn..eb tiber o o . . o
Positionsnummern
Auslese‘n.der o o . - o
Endpositionsnummer
* Bei ,O" wird die Funktion unterstutzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstitzt.
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PCON'CB/CF B Steuerung

<PCON-CB/CGB>

Batterielos-Absolut-/Inkremental-Spezifikation  Befestigungsgewinde Batterielos-Absolut-/Inkremental-Spezifikation 'Hutschienenmontage
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Technische Daten

Parameter

Beschreibung

PCON-CB/CGB |

PCON-CFB/CGFB

AnschlieBbare Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24 VDC +10 %
20P, 28P, 28SP| max. 1 A
RCP2 | Motor-
35P, 42P,56P| max. 2.2 A
Strom- | RCP3 | Typ
aufnahme 60P, 86P max. 6 A
(Strom- . - . ]
28P, 35P, Bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2.2 A
verbrauch RCP4
inschliel Motor-| 42P, 42SP, T - -
einschlief. T 56P Bei aktiv. Hochleistungseinstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A
angeschloss.| RCP5 yP
Achsen) 56SP, 60P, 86P max. 6 A
LR 28P, 35P Bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2.2 A
Motor- el
RCP6 Typ 42P, 56P Bei aktiv. Hochleistungseinstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A
56SP, 60P max. 6 A

Spannungsversorgung fiir elektromagnetische
Bremse (fiir Achsen mit Bremse)

24VDC £10% (max.0.15A)

24VDC +£10% (max.0.5A)

Einschaltstromspitze (Hinweis 2)

83A

10A

Kurzzeitige Spannungsfehler-Resistenz

max. 500 ps

Verwendbare Enkoder

Hochauflésender batterieloser Absolut-Enkoder: Auflésung 8192 Pulse / Umdrehung

Batterieloser Absolut-Enkoder: Auflésung 800 Pulse / Umdrehung

Inkremental-Enkoder: Auflésung 800 Pulse / Umdrehung

Achskabelldnge

max. 20 m

Externe PEA-Spezifikation

Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP) - Bis zu 16 Ein- und Ausgangskontakte / Kabelldnge: max. 10 m

Schnittstelle

Feldnetzwerk-Spez.

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

Dateneingabe

PC-Software oder Handprogrammiergerat

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden im Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibung)

Betriebsarten

Positionier-Modus / Pulstreiber-Modus (Auswahl durch Parameter-Eingabe)

Anzahl der Posit. im Positionier-Modus

Bis zu 512 Positionen beim Positionier-Typ, bis zu 768 Positionen beim Feldnetzwerk-Typ.

* Die Positionierpunkt-Zahl hangt
vom gewahlten E/A-Muster ab.

Eingangspulse

Pulstreiber-

Differenz-Verfahren (Leitungstreiber): max. 200 kpps / Kabelldnge: max. 10 m

Offener-Kollektor-Typ: wird nicht unterstuitzt

* Bei einem Host mit offenem Kollektor-Ausgang sind tiber den optional erhéltlichen Konverter AK-04 die offenen Kollektor-Pulse in

Differenz-Pulse umzuwandeln.

Schnittstelle | pulsbefehl-VergroR.

(elektronische
Ubersetzung: A/B)

1/50 < A/B < 50/1
Einstellbereich von A und B (Parameter-Eingabe: 1

bis 4096)

Riickgekopp. Ausgangspulse

keine

Dielektrische Spannungsfestigkeit

min. 10 MQ bei 500 VDC

Beriihrungsschutz gegen elektr. Schlag

Basis-Isolierung (Klasse 1)

Batterielos-Absolut-Spez./

Gewicht Inkremental-Spezifikation

Befestigungsgewinde: max. 250 g
Hutschienenmontage: max. 285 g

Befestigungsgewinde: max. 270 g
Hutschienenmontage: max. 305 g

Einfach-Absolut-Spezifikation
(inkl.190 g-Batteriegewicht)

(Hinweis 3)

Befestigungsgewinde: max. 450 g
Hutschienenmontage: max. 485 g

KiihImethode

natirliche Luftselbstkihlung

Geblasekiihlung

Umgebungstemperatur

0 bis 40 °C

Umgebungs- | Luftfeuchtigkeit

max. 85% RH (nicht kondensierend)

bedingungen Betriebsumgebung

keine korrosiven Gase

Schutzart

1P20

(Hinweis 1) Der Wert erhoht sich um 0.3 A fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom flie3t fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40 °C). Der Stromwert hangt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.
(Hinweis 3) Der Wert erhoht sich um 30 g fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
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PCON'C B/CF B Steuerung

Optionen

Handprogrammiergerat

I Beschreibung Handprogrammiergerét zur Eingabe von Positionen,
Testablaufen, Uberwachung etc.

I Modell TB-02-C

I Konfiguration | sas

o
= P
f ,IJ
‘ |
! : ‘
| 5m
4

PC-Software (nur Windows)

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

I Modell RCM-101-MW (software-Kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

(Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAIJ

I Konfiguration

PC-Software (CD)

I Modell RCM-101-USB (software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)

(Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI)

I Konfiguration

RS232-Adapter
RCB-CV-MW

7] Qe N
03 m |

M Spezifikation

Nennspannung

24VDC

Leistungsaufnahme | max. 3.6 W (max. 150 mA)

0 bis 40 °C

Luftfeuchtigkeit

IP20

470 g (nur TB-02-Gehausebox)

Windows-Unterstiitzung:
ab XP SP2/Vista/7/8

Kommunikationskabel
CB-RCA-SI0050

USB-Adapter

- RCB-CV-USB

o 3m 5m |

ﬁj‘ o 0~ ]<D 0-»
USB-Kabel Kommunikationskabel :

PC-Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050

Absolut-Pufferbatterie-Einheit

I Beschreibung  Batterie-Einheit fiir die Einfach-Absolut-Spezifikation der Steuerung

zur Speicherung der aktuellen Positionsdaten.
I Modell SEP-ABU (Hutschienenmontage-Spezifikation)

SEP-ABUS (Befestigungsgewinde-Spezifikation)

I Spezifikation

Parameter

Spezifikation

Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit

0 bis 40 °C (mdglichst ca. 20 °C), max. 95 % RH (nicht kondensierend)

Raumluft-Umgebungsbedingungen

Keine korrosiven Gase

Absolut-Batterie

Modell: AB-7 (Ni-MH-Batterie / Lebensdauer ca. 3 Jahre)

Verbindungskabel Steuerung /
Absolut-Batterie-Einheit

Modell: CB-APSEP-ABO005 (Lange: 0.5 m)

Standard-Typ: ca. 230 g / Staubschutz-Typ: ca. 260 g

Befestigungs-
gewinde-Spezif.

Gewicht
s8] £
Hutschienen- £ 3
montage-Spezif. sl
o2y
Absolut- asme
Batterie- 722 5
Einheit 662 _|6)] 2
<
Li EE
M {
Gleitbereich der B

1 4 3 PCON-CB/CFB

DIN-Fixierlaschen: 5 mm /O:

Ersatz-Pufferbatterie

I Beschreibung Ersatzbatterie fiir die
Absolut-Batterie-Einheit

I Modell AB-7

Blindstecker

I Beschreibung Dieser Stecker ist erforderlich

fur die Global-Steuerung

gemaB Sicherheitskategorie

(PCON-CGB/CGFB).

I Modell DP-5

20 bis 85 % RH (nicht kondensierend)




PCON'C B/CF B Steuerung

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

M Tabelle fiir

passende Kabelverwendung
Bau-/Modellreihe

Integriertes Motor/Enkoderkabel

Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel

@ RCP6/RCP5/RCP5CR/RCP5W
(auBer den unter 3 genannten Modellreihen) CB-CAN-MPACIIO CB-CAN-MPALCICII-RB
® RCP4 SA3/RA3/GR
RCP6 SA8/RRA8
® RCP5 RA7 (Hochlast-Ausfiihrung)/RA8/RA10 CB-CFA3-MPAICI CB-CFA3-MPALILII-RB
RCP5W WSA16/WRA16
RCP4/RCP4CR/RCP4W
-CA- Ooono -CA- Oood-
® (auBer den unter @), ®), ® genannten Modellreihen) CB-CA-MPA CB-CA-MPA RB
RCP4 RA6C (Hochlast-Ausfuh
© (Hochlast-Ausftihrung) CB-CFA2-MPACICIC] CB-CFA2-MPACICICI-RB
® | RCP4W RA7C (Hochlast-Ausfiihrung)
@ RCP3
GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB - CB-APSEP-MPALILIL]
SRA4R/SRGS4R/SRGD4R
RCP2
RTBS/RTBSL
© RTCS/RTCSL - CB-RPSEP-MPACIITI
GRS/GRM
GR3SS/GR3SM
T?CCFF?Z?/\? RTBS/RTBSL CB-CAN-MPALII CB-CAN-MPAOI[II-RB
D) RTCS/RTCSL/RTB/RTBL/RTC/RTCL
RTBB/RTBBL/RTCB/RTCBL
RCP2 RA10/HS8
RCP2CR
RCPIW RA8 CB-CFA-MPACIOIO] CB-CFA-MPALCICI(J-RB
RCP2W SA16C
RCP2
- - - ooo
(auBer den unter ® ~ @ genannten Modellreihen) CB-PSEP-MPA

Steuerungstyp PEA-Flachkabel
@ PCON-CB/CGB, CFB/CGFB CB-PAC-PIOOIOO
* Kabelldngenspezifizierung (L) in [J[J[],
Modell CB-CAN-MPA[IL1[]/CB-CAN-MPALILI[ J-RB e, 20 1o, Berspiel- 080 =8 .
Pin-Nr. Signal Pin-Nr. Signal
0A 0A
L 5 VMM VM
(©8.5) (Hinweis 1) (o), ; i i
< 1 g’é g’é
= ‘ & 5. 5.
Vorderansicht 1 S f AT
(Vorderansich) (Vorderansicht) T e 4711
1 A+ A+
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r = 68 mm Steuerungsseitig = & i — o
Uber 5 m: Biegeradius r 2 73 mm ;g Bi; Bi;
2 BK- [ \%7 BK-
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermidungsfestigkeit. 21 VCC } 7 VCC
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. 178 Sﬁg | § Eﬁg
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, 13 L5610 I
bei einem Roboterkabel betrégt der Durchmesser @10 mm. — () ()
2 G G
* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
Modell CB-CFA3-MPALILIL 1/ CB-CFA3-MPALILIL]-RB o Bon o

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

(18)
I

Achsenseitig

(Vorderansicht) }’ﬁ

L

‘ (@8.5) (Hinweis 1)

Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m:

Biegeradius r =2 68 mm

Uiber 5 m: Biegeradius r 2 73 mm

* Das Roboterkabel besitzt eine hdhere Biegeermtidungsfestigkeit.
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel.

(Vorderansicht)
Steuerungsseitig

(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm,
bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm.

Achsenseitig
1-1827863-1

Steuerungsseitig
PADP-24V-1-S

(AMP) (J.S.T.MFG.CO.LTD.)
Pin-Nr. Signal Pin-Nr. Signal
A oA oA
B VMM VMM
A oA oA
B2 0B 2B
A3 VMM VMM
B3 [X] 0B
Al LS+ LS+
B4 Ls- 8 Ls-
AB SAMABS] 7 N SAMABS]
B6 SBimABS] ‘ ‘ SBimABS]
A7 A+ ‘ ‘ A+
B7 A- [ ] A
A3 B+ B+
B8 B- B-
A5 BK+ 9 BK+
B5 BK- 10 BK-
A9 LS_GND 0 LS_GND
BY VPS 8 VPS
A VCC 7 VCC
B GND 9 GND
A — 1 —
B FG 22 —
23 —
2 FG
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PCON'C B/CF B Steuerung

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

Modell

CB-CA-MPALI[1[1/ cB-cA-MPALI[][]-RB

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

Achsenseitig

Steuerungsseitig

1-1827863-1 PADP-24V-1-S
(10) L (AMP) (J.5.T.MFG.CO.LTD.)
<= Pin-Nr. Signal Farbe Pin-Nr. Signal Farbe
= A @A/U Blau (Schwarz) @A/U lau (Schwarz)
ale B VMM/V__|Orange (Weiss) VMM/V__[Orange (Weiss)
PN g A @ A/W Griin (Braun) @ A/W Griin (Braun)
Q|2 B! ©B/- Braun (Grlin) ©B/- raun (Griin)
e A VMM/- Grau (Gelb) 4 VMM/- Grau (Gelb)
= B3 @ B/- Rot (Rot) @ B/~ Rot (Rot)
A4 LS+/BK+ | Schwarz (Orangs LS+/BK+ _[Schwarz (Orange)
[— B4 LS;/BK— B‘-\;EIb Grau) 8 LS/—QBK— g;lelb (\(,‘J/rau)
A6 -/A+ lau (Weiss) -/A+ lau (Weiss)
B6 /A TOrange (Gelon—{— /A Orange (Gelb
Vord icht I o &y ) — BB (o]
-/ B~ raun (Grun) 4 -/ raun (Grun)
( orderansic ) /';8 BB+; + G';au[(SBchwa? Bév-; + Gr;unﬂ;‘ a)rv
Tt e 8 -/ L~ ot (Braun, -/ L~ ot (Braun]
| Achsenseitig] Steuerungsseitig A5 T BG/S: {Baucwarg B LST [ Scord
A . . 5 g range (Braun) — — 10 -/LS- range (Braun)
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 80 mm A5 TS GND | ariin(orin) 20 |15 GND | Crinieran)
:9 \\l/gg graun Rot) — —1_18 Q//CPE graunWRot
. . - . . . . rau (Weiss) 7 rau (Weiss)
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermidungsfestigkeit. B GND Rot (Gelb) | GND Rot (Gelb)
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. é G S { — =
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, * Die Aderfarbe in () “ gibt G Schwarz ()

bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm.

die des Roboterkabels an.

CB-CFA-MPALI[][]/cB-CFA-MPALI[I[]-RB

Modell

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

Achsenseitig Steuerungsseitig

SLP-06V PADP-24V-1-S
L (NICHIATSU) (J.S.T.MFG.CO.LTD.)
| Pin-Nr.|  Signal Pin-Nr.|  Signal
— fnl 1 A A
7T ‘ (10) 7 Vil iy
S|T3 4 B B
== 5 Vi 4 Vi
3 @ @
[[—) B @B
3 N 1 NC
6 NC 12 NC
13 LS+ 7 LS+
14 Ls- 8 LS
A+ 3 A+
. A- 4 A-
(Vorderansicht) 3 igﬁ 3
rry . . . o 4 - 6 -
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r =2 80 mm Steuerungsseitig 16 BKr M 9 BK+
17 BK- 0 BK-
L N . N o 12 VCC 1 VCC
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. 9 GND 9 GND
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. o PCS 3 PCS
8 FG 4 FG
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 3 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, 5 C 7 C
bei einem Roboterkabel betrégt der Durchmesser @10 mm. 4 s Z <

CB-CFA2-MPALJLI[ ]/ cB-CFA2-MPA[I[1L]-RB

Modell

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (1],
max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.

(Vorderansicht)

Steuerungsseitig
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r =2 68 mm

* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermudungsfestigkeit.
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel.

Achsenseitig Steuerungsseitig

1-1827863-1 PADP-24V-1-S
(AMP) (J.ST.MFG.CO.LTD.)
Pin-Nr. Signal WS@T
Al ©A ©A
Bl VMM VMM
A2 @A ©A
B2 ©B ©B
A3 VMM 4 VMM
B3 ©B ©B
A4 LS+ LS+
B4 LS- 8 [
A6 - B
B6 = -
A7 At - AT
B7 A- 4(—/ \—’7 4 A-
A8 B+ B+
B | B B-
A5 BK+ BK+
B5 BK- 0 BK-
A9 LS_GND 0 LS_GND
B9 VPS [ 8 VPS
A10 VCC 7 VCC
B10 GND — — GND
A1l - B
B11 FG p—
4 FG

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
Modell CB-APSEP-MPALILI[] max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.
Achsenseitig Steverungsseitiq
Pinr. [PCON] (ACON) PincNr.

Al — Schwarz [@A] (U) — 1

Bl | —— Weiss [VMM] (V) —

L A2 — Braun [¢/A] (W) —

I B2 |—— Griin (98] () —
A3  — Gelb [VMM] (- ) I 4

(18) ‘ " B o Rot [[sz/SB]]((—‘)3 ) —

= = ! | — range +] & /1
2 = 8 Gran u.[s]—] (BK?) —1 8

= S B6 E]f
8 @Hﬂﬂﬂ 34 == g “
B7 v
(45) é\g
Vordeansft R ] e
n raun larkierungsbane ] )
e i ediemtiategons g
it . . . it v ot (Markierungsban
Achsensgitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 68 mm Steuerungsseftig AIg Wetse Makienungsband) L CCl e 7
* Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich. AT S NC T
B11 Abschirmung [FG] (FG) 4
NC
NC

1 4 5 PCON-CB/CFB




PCON'C B/CF B Steuerung

Ersatzteile

Modell CB-PSEP-MPALILIL]

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

Achsenseitig Steverungsseitig
Pin-Nr.
1 | Schwarz [@A] — 1
Weiss [VMM] —
4 Rot [¢B]
Griin [VMM] 4
Braun [q/A]
Gelb [¢/B]
L 16 Orange [BK+]
| 17 Grau [BK- 1
8 (10) 3 N .
I o T 13 T”””’s’ﬁ””is’ ”””” 7
ﬂl:l 8 = i St M g
= 1] Weiss [A+]
—o[—> 9 Gelb [A-] 2
a D S Rot [B+]
o 2 Griin [B-
10
1
(15) 9
: 12
(Vorderansicht) 15 2
pm . . ) = 8 NC
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 68 mm Steuerungsseitig 18 Abschirmung [FG] Z
* Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhdltlich.
* Kabelldngenspezifizierung (L) in (I[1[],
Modell CB'RPSEP'MPAD D D max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.
Achsenseitig Steuerung seitiq
Pin-Nr. 6
T Sch —
chel‘glsaﬁf\%wf\?]] |
B&aqn [[q)//}] —
Gelb fvh —
Rot [¢/B] —
‘ L OrGa’r;ge[[LSr] —
= y
(18) ‘ o3 Schwarz [B+]
e S _ Braun [B-]
g 8§ [— = B
i
(45) %
17
(Vorderansmht) 2
— Abschirmung [FG] (FG) 4
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 68 mm Steuerungsseitig Ne 2
* Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhdltlich.
* Kabelldngenspezifizierung (L) in [ ][ ][]
Modell CB-PAC-PIOLILI[] s i '

max. 10 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Ohne Stecker

Ohne Stecker

Flachbandkabel (20 Adern) x 2

HIF6-40D-1.27R

Pin-Nr.| Signal ‘f‘a‘:gg Querschnitt Pin-Nr.| Signal %‘iﬁ: Querschnitt
A 24V_ | Braun-1 1B ou Braun-3
A 24V | Rot-1 2B ou Rot-3
_3A | Puls- |Orange-1 3B [0) Orange-3!
4A_[Eingang| Gelb-1 48 | OU Gelb-3
A Griin-1 5B QUT4 Griin-3
A Blau-1 6B Qou Blau-3
A Violett-1 78 | ou Violett-3
8A Grau-1 8B Qou Grau-3
9A 4 [Weiss.1| Flachbandkabel [—5e—5778 TWeiss-3 Flachbandkabel
A Schwarz-1 [A] [10B | OUT9 [Schwarz-3 _
A Braun-2 | (pressgeschweiBt) [ 118 | OU Braun-4 | (pressgeschweif3t)
A Rot-2 128 [ 0U Rot-4
A 8 |Orange-2| [ 13B | OU Orange-4|
4A 9 | Gelb-2 4B | OU Gelb-4
A Griin-2 5B | OUT14 | Griin-4
A Blau-2 [ 16B | OU Blau-4
A Violett-2| [ 17B | uls-  |Violett-4
8A Grau-2 [ 18B | Eingang | Grau-4
9A 4 | Weiss-2 [ 198 oV Weiss-4
20A chwarz-2| 208 OV [Schwarz-4!

PCON-CB/CFB 1 4 6



