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Kompakte druckluftlose elektrische Vakuumpumpe

ROBOPUMP

Je nach Verwendungszweck stehen @ZapYe=gd zur Auswahl

Standard=Typ Luriolas=Tvo
(mit Ausblasfunktion)
Kompakte leichte Baugrol3e Schnelles Ablosen von
leichten Werkstlcken*



B Einfache Installation

Ideal geeignet fur den Transport von Werkstiicken,
die mit einem Greifer nur schwer fassbar sind.
Aufgrund der Kompaktheit ist eine Anbringung
nahe der Roboterspitze moglich.

24 V-Stromversorgung

B Keine Rohrleiterverlegung notig

RoboPump
Es sind keine Luftrohrleitungen, Kompressoren 4
. . Schlauch
oder Magnetventile erforderlich. [
Lediglich das Stromversorgungskabel ~_ Kabel
ist anzuschliel3en. Ansaugung
/

W Statusbestatigung ¢ Leichtes Setup

® RoboPump (Haupt-Einheit)

Am Display der Haupt-Einheit kann der aktuelle
Druck angezeigt und der Schwellenwert eingestellt
werden.

Momentan-Druck-Anzeige

® Teaching-Tools

Mit dem Touch-Panel-Dateneingabegerat kdnnen auch die
Druckkurve und Wartungsinformationen abgerufen werden.
Der Betrieb ist Uber eine Drahtlos-Verbindung méglich.

Druckwellenform

Wartungsinformationen

Anwendungsbeispiel

Bedrucken von Kartons

Zur Ansicht
des Demo-Videos
(Link zur Webseite

von |Al America)




rOBOPUMP

Modellbezeichnungen

RoboPump
Werksttick- Netz- und Kommunika- Netz- und Optionen
Entzugstyp tions-Kabelldnge E/A-Kabelldnge

Standard (Freiluft) 1m

Mit Luftgeblése (Vakuumbruch)

10m

(Auswahl alle 1 m)

Ohne Kabel NPN-Spezifikation, ohne Optionen
B - _ 1 *
Mit Netz- und E/A-Steckverbindung RCON-EC-Anschluss-Spezifikation *1
Tm
PNP-Spezifikation (Anschluss mit Interface-Box) *1
- Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung
9 (Anschluss mit Interface-Box) *1
m Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle

(Auswahl alle 1 m) (Anschluss mit Interface-Box) *2

* Fuir die RCON-EC-Anschluss-Spezifikation *1,ACR" ist nicht zusammen mit den Optionen ,PN” und
als Option (ACR) ist ,0” zu wéhlen; dann ,TMD2" wéhlbar.
wird keine Netz- und E/A-Steckverbindung (Bei der Option ,ACR" ist der E/A-Typ nur als NPN verfiigbar;
mitgeliefert. kompatibel mit der getrennten Motor/Steuerungs-
(S): 4-direktionales Anschlusskabel Stromversorgung als Standard)
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellinge zusammen *2 Nicht zusammen wahlbar mit der RCON-EC-Anschluss-
mit der Achs-Kabelldnge darf nur Spezifikation ,ACR".
bis 10 m betragen. (Bei Einsatz mit Drahtlos-Kommunikation sind separat

Interface-Box 2 und Kabel bereitzustellen.)

3 Modellbezeichnungen



rOBOPUMP

Montageausrichtung

Typ
VPM
VPMV O T T T
O : Montierbar
— @ Nicht montierbar
Montagemethode

» Befestigung Uber Nutzung der Gewindebohrungen an der Bodenflache

[Bei VPM-Standardspezifikation]

3-M3, Tiefe 5
(Einschraubtiefe 6.5)
6.5

(max. Schraubenldnge)
(5
(Gewindetiefe)

23.5

+ 0 9

Querschnitt von S-S

I 36.5 125
i
i
* Befestigung Uber Nutzung der seitlichen Montage-Halterung (optional)
* Seitliche Befestigungslocher als Beispiel. Fur Einzelheiten zur Halterung siehe Seite 10.
[Bei VPM-Standardspezifikation]
3-04.5
tod> 25 25 225 (2.5)
AN [ .
------------ i S S o g
R E / —— ——
2 SV - D
R B
e - - =
—— 325
- 3-835 80 275
| 545

M3x8 Schrauben
(kundenseitig bereitzustellen)

Montageausrichtung & -methode 4



rOBOPUMP

24y

Schritt-
motor

M Modellspezifikationen

RP -

[ Serie

[ vem ]

| — Netz- und Kommunikations-Kabellange —
| 1 1m

4 14

10 10m

Netz- und E/A-Kabellange - Optionen

Netz- und E/A-Kabelldngen siehe Tabelle unten

Optionen siehe Tabelle unten

Bitte
beachten

A

(1) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montagemethode
und Montageausrichtung zuteil werden.
Einzelheiten dazu siehe S. 4.

(2) Die erwartete Lebensdauer betragt 10 Millionen Zyklen
von der Adsorption bis zur Desorption.

Netz- und Kommunikations-Kabelldngen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabellange Referenz-

1-3 1-3m Name Code Seite

4-~5 A~5m RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 9

6 ~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1) PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 9
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfigung. — — —
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Netz- und E/A-Spannungs- Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung TMD2 9

~_ versorgungs-Kabellange dar nur bis 10 m betragen. (Hinweis 1)

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 9

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-

Sperzifikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
AuBerdem ist keine Interface-Box und kein Adapterkabel enthalten.

(Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
Kommunikations-Schnittstelle (WL).

Kabellangen Netz-E/A-Spannungsversorgung

[l Standard-Anschlusskabel

. Fur der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation
Kabelcode Kabellange Nutzereigene Verdrahtung sind separat Interface-Box, Adapterkabel sowie Netz- und E/A-Spannungs-
(ohne Steckbuchsen) versorgungskabel bereitzustellen, welche als Option erhaltlich sind.
- Zu Einzelheiten siehe Seite 13.
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1)
1~3 1~3m
4-5 4~5m CB-EC-PWBIOOIOC-RB —
enthalten Halterungen (separat erhaltlich)
6~9 6~9m
(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert. Name Modell Refer_enz-
Fiir die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist ,0° zu wahlen. Seite
Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 16. Seitenbefestigungshalterung RP-BKT-VPM 10
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.
Kabelstutzhalterung RP-FST-VPM 9

M 4-direktionales Anschlusskabel

u Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabellange (Elie B s
S1~83 1~3m
S4 ~ S5 4-5m CB—ECZ—PVtVr?IgDDD—RB
S6 ~ S9 6~9m enthaiten

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

Hauptspezifikationen

5 RP-VPM

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung

Vakuum-Ansaugdruck max. -50 kPa Entzugsmethode Entluftung zur Atmosphéare

Erzeugtes Durchflussvolumen min. 1.8 L/min (bei 20 °C/ 1 atm) Pumpenausfiihrung | Membran-Pumpensystem

Schaltdauer des Elektro-Magnet- 4

ventils (Desorption) 9 03s églﬁ:shsﬁg;ll'(%rir:peratur, 0 bis 40 °C, max. 85 % RH (nicht kondensierend)
Schutzart 1P20
Produktkonformitat | CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp Schrittmotor (35) (Stromaufnahme: nom. 0.8 A, max. 1.3 A)
Enkodertyp Inkremental
Spannungsversorgung | 24 VDC +10 %




rOBOPUMP

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 90 3 D
www.iai-automation.com cAD  CAD
Luftansaugstutzen
fir Schlauch g4 x 2.5 mm
97
311 (14.8) 77.5 @.7) Panel-
Display Status-LED
|
|
| 1 | =i
<
—
Bedien-
schalter
< | /
© ©
0
I A
i 0
o
—
|
Netz- und
E/A-Anschluss 155 127
3-M3, Tiefe 5
(Einschraubtiefe 6.5)
6.5
(max. Schraubenlange)
p= o (5)
(3’ o (Gewindetiefe)
$ <~ 5 Q?
< S R /= R ST} A=
~ &J o
= <
S
@ () M3
Querschnitt von S-S
36.5 125
&
\ Abmessungen Interface-Box 2 73 oY \
| b |
o
| L WEEE]
I I
‘ 73 2-94.5 82 ‘
| 126 185] o |
wn
‘ & o _‘ F 3 ‘
=i —H
I | I
I 4 I
Steckbuchse
fiir Achskabel- Steckbuchse Teaching- ‘
! anschluss Bohrloch-Durchmesser f‘g Stromvr(]ecrj- Anschiuss |
| fiir Achskabel: min. 918 £7,079 Status-LED
W Gewicht e 0 e
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht 320 g

RP-VPM



rOBOPUMP

RP-VPMV

24y

Schritt-
motor

M Modellspezifikationen

RP -

VPMV -

[ Serie

I = Typ

[ vewmv ] I

impe mit L 4 | 1

Netz- und Kommunikations-Kabellange

im
14 1§
10 10m

Netz- und E/A-Kabellange - Optionen

Netz- und E/A-Kabelldngen siehe Tabelle unten

Optionen siehe Tabelle unten

Bitte
beachten

A

(1) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montagemethode
und Montageausrichtung zuteil werden.
Einzelheiten dazu siehe S. 4.

(2) Die erwartete Lebensdauer betragt 10 Millionen Zyklen

von der Adsorption bis zur Desorption.

Netz- und Kommunikations-Kabelldngen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabellange Referenz-

1-3 1-3m Name Code Seite

4-~5 A~5m RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 9

6 ~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1) PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 9
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfigung. — — —
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Netz- und E/A-Spannungs- Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung TMD2 9

~_ versorgungs-Kabellange dar nur bis 10 m betragen. (Hinweis 1)

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 9

Kabellangen Netz-E/A-Spannungsversorgung

[l Standard-Anschlusskabel

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

(Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
Kommunikations-Schnittstelle (WL).

. Fur der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation
Kabelcode Kabellange Nutzereigene Verdrahtung sind separat Interface-Box, Adapterkabel sowie Netz- und E/A-Spannungs-
(ohne Steckbuchsen) versorgungskabel bereitzustellen, welche als Option erhaltlich sind.
- Zu Einzelheiten siehe Seite 13.
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1)

1=3 1~-3m

4-5 a-5m CB-EC-PWBIOLICIC-RB —

6-9 6-o0m enthalten Halterungen (separat erhaltlich)

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.
Fir die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist 0" zu wéhlen.
Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 16.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

M 4-direktionales Anschlusskabel

u Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabellange (Elie B s
S1~83 1~3m
S4 ~ S5 4-5m CB—ECZ—PVtVr?IgDDD—RB
S6 ~ S9 6~9m enthaiten

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

Referenz-
Name Modell Seite
Seitenbefestigungshalterung RP-BKT-VPM 10
Kabelstutzhalterung RP-FST-VPM 9

Hauptspezifikationen

7 RP-VPMV

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Ansaugdruck) max. -50 kPa Entzugsmethode Vakuumbruch
Vakuum-Saugdruck ( -
9 (Absaugdruck) min. +30 kPa Pumpenausfiihrung | Membran-Pumpensystem
(Ansaugdruck) | min. 1.1 L/min (bei 20 °C / 1 atm) Zulass. Temperatur, ) R . .
Erzeugtes Durchflussvolumen (Absaugdruck) | min. 1.1 L/min (bei 20 °C/ 1 atm) Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85 % RH (nicht kondensierend)
Dauer des Luftgeblases (Desorption) 0.3~10s Schutzart P20
Produktkonformitét | CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp Schrittmotor (35) (Stromaufnahme: nom. 0.8 A, max. 1.3 A)
Enkodertyp Inkremental
Spannungsversorgung | 24 VDC +10 %




rOBOPUMP

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 90 3 D
www.iai-automation.com cAU  GAD
Luftansaugstutzen Panel-
fiir Schlauch g4 x 2.5 mm Display
97
50.9 (12.9) 775 (17)
Status-LED
| |
4 L
=
7 ! f h
| o
~
i N =t
O S
= N I| Bedien-
) halter
0AN e
RCEIOPURP §
3
| ©
F wn
| i E]
\\S | ) \OL= =@ = J
; i
Netz- und 15.5 325
E/A-Anschluss
3-M3, Tiefe 5
(Einschraubtiefe 6.5) 6.5
(max. Schraubenlange)
Q 0 )
j 2 (Gewindetiefe)
_ S v
N I—
o
S S
e @y — 17— w3
N .
Querschnitt von S-S
36.5 125
| Abmessungen Interface-Box 2 |
I I
I I
| |
‘ 73 2-94.5 82 ‘
! 126 85| o !
wn <
| 9 o
DV e ¥ a:I
o pR | EER—t ([ 1Y FREEE 2 |
I I
Boerse semse ||| ]
! anschluss Bohrloch-Durchmesser fs‘grggr?én:ﬁr' Anschiuss |
L fur Achskabel: min. 618 Z/°yabe) Status-LED
H Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht 400 g

RP-VPMV



rOBOPUMP

Optionen

ACR ShsanEEibiEE  Alle Modelle

Diese Option wird gewahlt fiir den Anschluss einer R-Einheit (RCON/RSEL/REC) an ein Feldnetzwerk.

* Wenn diese Option gewahlt wird, muss die Versorgung fir Motor und Steuerung getrennt sein und die Signale fur die Ein- und Aus-
gange mit NPN-Spezifikation vorliegen. Daher kann diese Option nicht zusammen mit den Optionen TMD2 oder PN gewahlt werden.

PN EanEEiiEd Alle Modelle

Die Ein- und Ausgange werden standardmaRig mit NPN-Spezifikation zum Anschluss externer Gerate angeboten.
Mit Angabe dieser Option werden die Ein- und Ausgange mit PNP-Spezifikation geliefert.

TMD2 Alle Modelle

Optionale Spezifikation, die einen Stop-Eingang fiir den RoboPump-Betrieb einschlieft.
Diese Option kann z.B. gewahlt werden, wenn nur die Antriebsquelle abgeschaltet werden soll.
Fir Einzelheiten zu den Anschlussverbindungen siehe S. 16.

WL Einseizbare Modelle VAV (WY (oo (51 [}

Diese Option unterstiitzt Drahtlos-Kommunikation. Bei Angabe dieser Option kann eine Wireless-Verbindung mit dem
Touch-Panel-Dateneingabegerat TB-03 aufgebaut werden.
Start- und Zielposition sowie BGV-Werte kdnnen via Funkverbindung eingegeben werden.

M Einzelartikel-Option

RP-FST-VPM

Dies ist eine Metallhalterung zur Befestigung des Kabels in der Nahe des Stecker-Anschlusses mit einem Kabelbinder.
* Da die Lieferung ohne Vormontage erfolgt, ist die Teil-Einheit gemaf der Zeichnung anzubringen.

(Gewicht der Teil-Einheit: 0.074 kg / Material: Edelstahl)

[Standard] [Mit Luftgeblase]
is Is
— o Bindeband EEE Bindeband
s = S o 1
e — 5 1 mER
* o * 97.5 %
T . }Eﬂ}ag | | 1 @&}5 .
- ‘ —] T 1
2 Ansicht S L:L:I % é
125 Ansicht S

g Optionen



rOBOPUMP

Seitenbefestigungshalterung

RP-BKT-VPM  (standard)
RP-BKT-VPMV  (Mit Luftgeblase)

Diese Halterung dient zum seitlichen Einbau der RoboPump.
Bei gemeinsamer Verwendung mit der Kabelstitzhalterung (RP-FST-VPM) muss die Kabelstiitzhalterung zwischen dem
RoboPump-Gehause und der seitlichen Montage-Halterung befestigt werden.
* Da die Lieferung ohne Vormontage erfolgt, ist die Teil-Einheit gemaR der Zeichnung anzubringen.

[Standard] (Gewicht der Teil-Einheit: 0.305 kg / Material: Edelstahl)

3-94.5
4-95.5 28.5 (97) 95

o

. [

0

3 d

«
M3x8 Schrauben
(kundenseitig
bereitzustellen)

[Mit Luftgeblése]  (Gewicht der Teil-Einheit: 0.358 kg / Material: Edelstahl)

25 25 425 (2.5) 28.5 97) 9.5
3-94.5
4-955 r —= = ==\
& d
ol
. @ gla
el P
Vi ¢ ¢ E
R @ - g
~N 4
o = J [
b T T
| -] |-
3-93.5 80 275 42.5 M3x8 Schrauben
74 (kundenseitig
bereitzustellen)
F———————— El
| |
} ] i =N =] iy EE }
| |
I —f B —f B }
e [ ‘
\ & [
! L [ !
|
| |
B —= o 2 |
| Elee E)e ‘
| L)\ S B\ S |
| |
| o= =0 o \Bo=_ =0 = J }
| T I
| T 0 J T T |
| |
| [Linksseitige Befestigung] [Rechtsseitige Befestigung] }
L

Optionen 1 0



rROBOPUMP
| Esatgteife

VPM/VPMV

e

s

(D Motor-Einheit

@ Saugfilter

(3 Kupplungsabstandshalter
@ Frontplatte

® Interface-Box 2

Die Ziffern in der Tabelle korrespondieren mit denen in der schematischen Darstellung.
(Hinweis) Ersatzteile werden ohne Befestigungsschrauben geliefert. Bevor irgendwelche Anderungen vorge-
nommen werden sollen, kontaktieren Sie den Vertrieb von IAl.

(O Motor-Einheit ® -1 Interface-Box 2 (Basismodell)
Typ Modellcode Typ Drahtlos | E/A Modellcode
VPM/IVPMV RP-MUVPM NPN | EC-CVN-CB
Nein
) PNP | EC-CVP-CB
@ Saugdfilter VPMVPMV
NPN | EC-CVNWL-CB
Typ Modellcode WL
VPM/VPMV RP-FL-VPM PNP | EC-CVPWL-CB
(3® Kupplungsabstandshalter (® -2 Interface-Box 2 fiir Doppelstromkreis-Versorgung
Typ Modellcode Typ Drahtlos | E/A Modellcode
VPM/IVPMV CPG-RP-VPM NPN | EC-CVN-CB-TMD2
Nein
PNP | EC-CVP-CB-TMD2
@ Frontplatte VPM/VPMV
NPN | EC-CVNWL-CB-TMD2
Typ Modellcode WL
VPM FPA-RP-VPM PNP | EC-CVPWL-CB-TMD2
VPMV FPA-RP-VPMV

(® -3 Interface-Box 2 fiir Doppelstromkreis-Versorgung
mit RCON-EC Anbindungs-Spezifik. (Option ACR)

Typ Drahtlos | E/A Modellcode
VPM/VPMV WL ';Eg EC-CVNWL-CB-ACR

1 1 Ersatzteile (Haupt-Einheit)
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Komponenten der Vorder- / Hinterplatte

IS

(D Anzeige Status-LED @ Frontblende

Grin-Licht Der aktuelle Druck liegt unter dem Adsorptions-Bestatigungswert .
g B S ® Bedienschalter
i Alarm-Auslosung oder Stopp-Befehl von Teaching-Tool (*) Dies ist ein Kippsteuerschalter mit vier Richtungen
SIEWTE Rot-Licht 1 torspannungs-Abfall i PP 9
LED plus einem Drucktaster.

Orange-Licht Initialisierung beim Einschalten (Griin-/Rot-Lichter leuchten gleichzeitig)

: : (© Betriebsschalter-Anschluss
Licht AUS Keine Stromversorgung

(*) Die Stopp-Funktion ist nur aktiv, wenn das Teaching-Tool uber ein Kabel angeschlossen ist. Dies ist eine StECke.rbthse zum Anschluss von
Netz- und Kommunikationskabeln.

@ Status-LED fiir Drahtlosverbindung @ Luftansaugstutzen

Display-Info | LED-Anzeige Dies ist ein Anschluss zum Anbringen eines

Griin-Licht Drahtlosverbindungs-Status (EIN 150 ms / AUS 150 ms) Saugschlauchs.
DS"?httIOS' Rot-Licht Fehler Wireless-Hardware (EIN 200 ms / AUS 200 ms)
atus-
Anzeige Orange-Licht Initialisierung beim Einschalten (Griin-/Rot-Lichter leuchten gleichzeitig)

(WL) Licht AUS Initialisierung Wireless-Hardware, keine Drahtlosverbindung
= oder Anschluss von Handprogrammiergeréat

(® Panel-Display

Dies ist ein OLED-Display.
Es zeigt aktuell Druckmesswerte und Alarmcodes an.

Vorder- / Hinterplatten-Komponenten 1 2
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Systemkonfiguration

<SPS-Direktanschluss>
* Einstellung auch ohne Teaching-Tools méglich mit dem Bedienschalter an der Haupt-Einheit

PC-Teaching-
Software

(Siehe S. 17)

Nur Software
<Modell: IA-OS>
Mit zugehorigem
Anschlusskabel
<Modell: IA-OS-C>

SPS

<Verdrahtung>
Fir 24 V*und ,0 V“ sollte die
Aderstarke mind. AWG18 betragen.
Ar_1dere Signalleite_r sollten

mind. AWG26 besitzen.
Interface-Box 2 * Alle Kabel sollten < 10 m sein.
(Siehe S. 11)

* Die enthaltene Spezifikation
ist abhéngig von der
Achsoptions-Auswahl.

==

Netz- und Kommunikations-Kabel
(Siehe S. 18)

<Modell: CB-RP-PWSIOLIJ[-RB>

o
<}

e
i} e, Netz- und E/A-Kabel
([ ~ (Siehe S. 18)
.- ’ \ <Modell: CB-EC-PWBIO[J[][]-RB (Standard-Stecker)>
’ \ <Modell: CB-EC2-PWBIO[][J[J-RB (4-Weg-Stecker)>
’ \ Kabel fur Versorgungsspannung und E/A-Signale der SPS.

DC24V
Spannungs-
versorgung

24VO
ove
FG®

Drahtloses/-gebundenes Drahtloses/ Drahtloser

Handprogrammiergerat -gebundenes Hand- Fahrt-Handregler T

mit Versorgungs-Einheit programmiergeréat (Siehe S. 17) 24 VDC-Span-

(Siehe S. 17) (Siehe S. 17) <Modell: TBD-1WL> nungsversorgung

<Modell: TB-03E-SCN-[J> <Modell: TB-03-[ 1> (Siehe S. 17)

* AnschlieBbar ist auch das draht- * AnschlieRbar ist auch <Modell: PSA-24>
gebundene Handprogrammiergeréat mit das drahtgebundene * Erscheint demnachst.

Spannungsversorgungs-Einheit ,TB-02E“.  Handprogrammiergerat , TB-02".

Zubehorliste

B Spannungsversorgungs-E/A-Kabel, -Stecker

[Standard-Stecker]

Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker (1-1871940-6)
0
Ja -
1~10 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIO[I[][]-RB)

[4-Weg-Stecker]

S1~S10 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC2-PWBIOLI[J[]-RB)

1 3 Systemkonfiguration




rOBOPUMP

<Verdrahtung mit R-unit (EC-Anschlusseinheit)>
(Fur drahtgebundene Teaching-Tool-Verbindung)

Netz- und Kommunikations-Kabel
(Siehe S. 18)

<Modell: CB-RP-PWSIO[I[I[]-RB>

SPS

[_Option |

PC-Teaching-Software Drahtloses/

(Siehe S. 17) -gebundenes Hand-

Nur Software programmiergerat

<Modell: IA-OS> (Siehe S. 17) R-unit

Mit zugehdrigem Anschlusskabel <Modell: TB-03->
<Modell: IA-OS-C>

Software nur zur Programmierung

<Modell: IA-101>

Mit programmspezifischem Anschlusskabel

<Modell: IA-101-X-[>

(Fur drahtlose Teaching-Tool-Verbindung)

(EC-Anschlusseinheit)

<Modell: RCON-EC-4>
—— Netz- und E/A-Kabel

Netz- und Kommunikations-Kabel (Siehe S. 18)

(Siehe S. 18)

<Modell: CB-EC-PWBIO[J[][]-RB (Standard-Stecker)>

<Modell: CB-RP-PWSIO[I[I[]-RB> <Modell: CB-EC2-PWBIO[J[J[J-RB (4-Weg-Stecker)>

DC24Vv
o N Spannungs-
. \ versorgung
: : 24V©
| N e
: | Fee
1 : \ Interface-Box 2
i A\
S Option | i 24 VDC-Span-
' Drahtloses/ Drahtloser ! nungsversorgung
. -gebundenes Hand-  Fahrt-Handregler | (Siehe S. 17)
programmiergerat (Siehe S. 17) <Modell: PSA-24>
! (Siehe S. 17) <Modell: TBD-1WL> ! * Erscheint demnéchst.
I <Modell: TB-03-]> '
<Verdrahtung mit XSEL2 (EC-Anschlussmodul)>
XSEL2 DC24Vv
(l\é(ia;ﬁé gnfsrommunikations—Kabel ?,gras'g‘r‘éﬂﬁg
. 24V

<Modell: CB-RP-PWSIO[ICI[]-RB>
i 1 oe
i | — FG®

e .

(E/A-Typ)
“EL"“: EC-Anschlussmodul

PC-Teaching-Software Drahtloses/

(Siehe S. 17) -gebundenes Hand- :4:05'5rpa:" .
Software nur zur programmiergerét U gsversorgung
Programmierung (Siehe s. 17) (Siehe S. 17)

<Modell: PSA-24>
* Erscheint demnéchst.

<Modell: IA-101>

Mit programmspezi-

fischem Anschlusskabel
. <Modell: IA-101-X-[J> B

<Modell: TB-03-[>

_ _ o
:

Systemkonfiguration 1 4
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Technische Daten der elektrischen Ausriistung

Parameter

Spezifikation

Spannungsversorgung

24VDC +£10 %

Stromaufnahme (Hinweis 1)

nom. 0.8 A, max. 1.3 A

Leistungskapazitat

nom. 19.2 W, max.31.2 W

Warmeabgabe 2W
Einschaltstromspitze (Hinweis 2) 2A
Voriibergehende Spannungsfehler-Resistenz max. 500 ps
Motor-Gro3e 235
Motor-Drehzahl 3600 U/min
Motor-Nennstrom 05A

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental-Enkoder (Auflésung: 16384 Pulse/U)

Teaching-Port-Spezifikation

RS485: 1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll)
(bei Nutzung der Interface-Box)

Interface-Box-Spezifikation
(Stromversorgung Uber das Gehause)

3 Eingangskontakte: Desorption, Adsorption, Alarm-Riicksetzung
3 Ausgangskontakte: Desorptions-Bestatigung, Adsorptions-Bestatigung, Alarm-Meldung

Panel-Display

OLED (29 x 22.5 x 1.65 mm)

Dateneinstellung und Eingabemethode

- PC-Software (IA-OS)
» Handprogrammiergerat TB-02, TB-03
+ Panel-Display und Bedienschalter an der Haupt-Einheit

Uberspannungskategorie

Verschmutzungsgrad

Dielektrische Spannungsfestigkeit

10 MQ bei 500 VDC

Beriihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 3

Kihlmethode

Natdrliche Luftkihlung

(Hinweis 1) Fur den Steuerungsstrom entfallen 0.3 A und sind von der Stromaufnahme abzuziehen.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom flieB3t fir ca. 5 ms nach Einschalten der Spannungsversorgung. Der Einschaltstrom-Wert (fiir 40 °C angegeben) variiert abhangig von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie.

Pneumatikzylinder-Verfahren

Die RoboPump verwendet im Normalfall die Doppelwege-Ventil-Verfahrensart.
Fir die Umstellung der Verfahrensart auf Einzelwege-Ventil- oder Doppelwege-Ventil 2 ist Parameter-Nr. 5 (,E/A-Muster-Auswahl”) zu andern.

<Achtung>

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

1 5 Systemkonfiguration
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E/A-Spezifikationen

E/A Eingange Ausgange
Eingangsspannung 24 VDC x10% Lastspannung 24 VDC *10%
Eingangsstrom 5 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt
Spezifikation EIN/AUS- EIN-Spannung: min. 18 VDC
Spannung AUS-Spannung: max. 6 VDC Restspannung Max. 2V
Kriechstrom Max. 1 mA/Kontakt Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Trennung Keine Trennung von externer Schaltung Keine Trennung von externer Schaltung
NN
E/A-
— iR
P N P Interne Interne

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

Verdrahtung

E/A Standard-Spezifikation Doppelstromkreis-Spezifikation (Option TMD2)
Bei der TMD2-Spezifikation ist die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung getrennt.
Spannungs- 0VAl1l B124V 0VA1l B1 24 V (Antrieb)
versorgungs- (Reserve) A2 B2 (Reserve) . . 24V (Steuerung) A2 B2 (Reservel) ) )
— A3 B3 ,Desorption“-Befehl (Hinweis 1) —A3 B3 ,Desorption“-Befehl (Hinweis 1)

E/A-Stecker

Adsorptions-Bestatigung A4
Alarm-Ausgang A5
(Reserve) A6

B4 ,Adsorption“-Befehl (Hinweis 1)
B5 Alarm-Reset
B6 (Reserve)

Adsorptions-Bestétigung A4
Alarm-Ausgang A5
(Reserve) A6

B4 ,Adsorption“-Befehl (Hinweis 1)
B5 Alarm-Reset
B6 (Reserve)

ov 24V oV
Schwarz Rot
ov Al Bl— @24V ov @ Schwarz |, g, IR 24V (Antrieb)
NPN A2 24V (Steuerung)
Orange Blau
(Hinweis 1) ,Desorption“-Befehl ~2ranoed B3 A3———@ — (Hinweis 1) (Note 1) Desorption command ~Orangel B3 A3 — (Hinweis 1)
— . Violett " . . i " .
(Hinweis 1) ,Adsorption“-Befehl @—~———B4 A4————@ Adsorptions-Bestatigung | (Note 1) Adsorption command ~———1B4 A4 Adsorptions-Bestatigung
Grin Grau
Alarm-Reset ~~———B5 A5————@ Alarm-Ausgang Alarm clear ~Grin_| B5 A5 Alarm-Ausgang
E/A-
Logik 24v ov 24v ov
24v R _lg;  pyl Schwarz g gy 24V (Antrieb) @—~Rol_|g1  a1|Schwarz g gy
PNP 24V (Steuerung) @—~Helblaulno
(Hinweis 1) ,Desorption“-Befehl ~Orangey B3 A3 — (Hinweis 1) (Hinweis 1) ,Desorption“-Befehl ~Orangelgg A3 — (Hinweis 1)
\Violett .
(Hinweis 1) ,Adsorption*-Befehl @—~————B4 A4 Adsorptions-Bestatigung |  (Hinweis 1) ,Adsorption“-Befehl ~——1B4 A4 Violet Adsorptions-Bestatigung
G .
Alarm-Reset ~Enn_fgg A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset ~Grin_|gg A5 Alarm-Ausgang

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart andert sich B3 auf ,Unbelegt” und B4 auf ,Desorption/Adsorption-Befehl‘; bei Umstellung auf Doppelwege-Ventil 2 &ndert sich A3 auf ,Desorptions-Bestétigungt'.

E/A-Signaltabelle

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

Pin-Nr. Stecker-Signal Signalkiirzel Funktionsbeschreibung

B3 (Hinweis 1) .Desorption“-Befehl STO .Desorption“-Befehlssignal auf EIN: Absaug-Modus
B4 (Hinweis 1) +Adsorption“-Befehl ST1 +Adsorption“-Befehlssignal auf EIN: Ansaug-Modus
B5 Alarm-Reset RES EIN zur Rucksetzung der Alarmmeldung
A3 (Hinweis 1) — — —

. s EIN : Vakuum-Saugdruck erreicht Adsorptions-Bestétigungswert
Ad Adsorptions-Bestatigung PEL AUS: Vakuum-Saugdruck erreicht Freigarl)be-BestatiguSgS\?vert
A5 Alarm ,Steuerungsstatus* *ALM Alarmerkennung (Kontakt B)
B1 (Hinweis 2) 24V 24V Eingang 24 V
Al oV oV Eingang 0 V
A2 (Hinweis 2) (24 V) (24 V) Eingang 24 V

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Venti-Verfahrensart dndert sich B3 auf ,Unbelegt” und B4 auf, Desorption/Adsorption-Befehl”; bei Umstellung auf Doppelwege-Ventil 2 dndert sich A3 auf ,Desorptions-Bestétigungt (PEA)".
Dennoch bleibt die Anzeige fiir die Steckbuchse von Stromversorgung und E/A-Kabel weiterhin auf ,B3: Desorption“ und ,B4: Adsorption“ bestehen.
(Hinweis 2) Im Fall der Spezifikation mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2) steht B1 fir 24 V des Antriebs und A2 fiir 24 V der Steuerung.
E/A-Spezifikationen 1 6
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Teaching-Handeingabegeréit * Fir detaillierte Spezifikationen siehe Einzelkatalog.

Bezeichnung Modell Abbildung
Drahtloser Fahrt-Handregler TBD-1WL-O
Drahtloses/drahtgebundenes Touch-Panel-Handprogrammiergerat TB-03-01

Drahtloses/drahtgebundenes Touch-Panel-Handprogrammiergerat

mit Versorgungs-Einheit TB-03E-0

Teaching-PC-Software (nur Wil‘ldOWS) * Fir detaillierte Spezifikationen siehe Gesamtkatalog-Auszug Steuerungen.

Spezifizierung Modell Abbildung
o
5 Nur Software (ohne Verbindungskabel) 1A-0S
&
2
E
— | Mit Kommunikationskabel flir externe Gerate
i | + USB-Konverter + USB-Kabel IA-05-C
g
g Nur Software 1A-101-N
€
€
o
g
a | Mit RS232C-Kabel + Adapterkabel
= IA-101-X- MW-
2 | + USB-Konverter + USB-Kabel 01-X-USB =

24 V-Versorgungseinheit i detaillierte Spezifikationen siehe Gesamtkatalog-Auszug Steuerungen.

Spezifizierung Modell Abbildung
Ohne Lufter PSA-24
Mit Lufter PSA-24L

1 7 Optionen
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Ersatzteile (Kabel)

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

Typ

Modell

AuBere Abmessungen

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
(kundenseitige Kabelverdrahtung)

CB-EC-PWBIOOIOO-RB

Tm~3m/4m~5m/6m~10m

8 (49.1) L " 500
|
N
o g
g A
B — /,
C
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 58 mm

(Vorderansicht) [ITEE]  Dieses Modellist standardmatig ein Roboterkabel.

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel

(kundenseitige Kabelverdrahtung, CB-EC2-PWBIOOIOIO-RB

4-Weg-Stecker)

Tm~3m/4m~5m/6m~10m

18] (39.3) L

(07.2)]

5
<
3

eransi Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm
(Vorderansicht) e ym——rn * Dieses Modell it standardmaig ein Roboterkabel.

Netz- und Kommunikations-Kabel

CB-RP-PWSIOOOO-RB

Tm~3m/4m~5m/6m~10m

(150)

[ /

e

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

* Fur die Montage des 4-Weg-Steckers ist |Al zu kontaktieren.

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OOO. Beispiel: 050 =5m

Ersatzteile (Kabel) 1 8
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Quality and Innovation

IAl Industrieroboter GmbH
Ober der R6th 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.: +49-6196-8895-0
Fax: +49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAl-automation.com
Internet: IAl-automation.com

IAl America, Inc. IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 1210 Ihara-Cho, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0114, Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192

1Al (Shanghai) Co., Ltd IAl Robot (Thailand) Co., Ltd

Shanghai Jiahua Business Center A8-303, 808, 825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand

Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992 Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAl, EleCylinder™, RoboCylinder™, IntelligentActuator™ und die entsprechenden Logos sind Marken oder Produktnamen der IAl Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland
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