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ELECYLINDER

Industrieweit kleinstes: VIalEl,

Wees Design

s — 2%

3= Branchen-
neuheit ! $2

Eingebauter
Motor-Enkoder

Gerollte Kugelumlaufspindel
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Durchmesser
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ooy aizsparend mit ulira-tompalder Steuerung

Inline-Steuerung
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Das integrierte Kabel kann zusammen

mit anderen Kabeln im Inneren der

Maschine oder Anlage verlegt werden. ’
Dadurch entfallt die Notwendigkeit, diese

am Steuerungs-Panel anzubringen.




ere Spezitilationswerte als bisherige lModelle

o, ([EED 12k
Vertikal-

\. Zuladung

RCD-RA1DA EC-R1OR
(Steigung 2 mm) (Steigung 0.5 mm)
-fache

Tischschlittentyp Max. Schubbetriehs-Langskrait 25 N
EC-T3 EC-T2
(Hub 20 mm) (Hub 20 mm)
Volumen-
25[ 103 \VerhéﬂniS/ 21 t /
133.3 cm® ’ 3 36.3 cm®
Greifert p Max. Greifkraft 46.5 N
EC-GRC6 EC-GRC4
30 120
= <= . Hohe = =

Greifkraft 36 N 2 / 3 Greifkraft 46.5 N



EC EleCylinder

Modellbezeichnungen

EC - | L (]

) - |

Serie Typ Kugelumlauf- Motor-

spindelsteigung bauform

Schubstangenausfiihrung,
Achsbreite: 10 mm

Tischschlittenausfihrung,
Tischbreite: 27.5 mm
Vertikal-Greifer,

Hohe: 40 mm

Flach-Greifer
Achsbreite: 40mm

<R1/T2>

L 0.5 mm (Gleitspindel)

M 1 mm (Weg je Spindelumdrehung)

H 2 mm (Weg je Spindelumdrehung)

<GRB4 / GRC4>

0.75 mm (Gleitspindel)

Gerade

Seitenmontiert

* Nur fur Schubstangenausfiihrung erhaltlich.

10/20/30*

(R1) 10 mm /20 mm /30 mm

AV 20 mm /30 mm /40 mm /50 mm

(T2)

8/16/32

(GRB4/GRC4) 8mm/16 mm/32 mm

* Bei der Seitmotor-Bauform ist nur die Hublange 30 mm auswahlbar.

| = | | = | = (L)

Hub Achs- Netz- und Optionen
Kabellange E/A-Kabellange
Ohne Kabel
Tm~9m

(Auswahl alle 1 m)
(Hinweis) Bei Einsatz der Interface-Box darf das
Achskabel max. 8 m lang sein.
Bei Auswahl einer Achskabel-Anschluss-
ldnge von 2 m (AC2-Option) max. 7 m.

Y I\OAPi]tnl\ElzeliEz]—bSLd E/A-Steckverbindung *
(SN m
1 1
(S)9 Kyl

(Auswahl alle 1 m)
(S): 4-direktionales Anschlusskabel
* Bei Auswahl der Anschluss-Spezifikation RCON-EC (ACR) ist ,0” zu
wahlen; dann wird keine Netz- und E/A-Steckverbindung mitgeliefert.
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen mit dem Achskabel, dem
Achskabelanschluss und der Inline-Steuerung und darf nur
bis 10.4 m betragen.

Inkremental-Enkodertyp, NPN-Spezifikation

e *
(Anschluss mit Interface-Box), ohne Optionen Ausgeschlossene Inline-Steuerung *2

Lédnge Achskabelanschluss 0.5 m Umgekehrte Referenzposition

PNP-Spezifikation

Lénge Achskabelanschluss 1 m (Anschluss mit Interface-Box) *1

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromver-

Lénge Achskabelanschluss 2 m sorgung (Anschluss mit Interface-Box) *1

Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle
(Anschluss mit Interface-Box) *3

Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle
(Anschluss mit Interface-Box) *3

RCON-EC-Anschluss-Spezifikation *1

3-Punkt-Positioniermodus

*1,ACR" ist nicht zusammen mit den Optionen ,PN” und ,TMD2" wahlbar. (bei der Option ,ACR" ist der

E/A-Typ nur als NPN verfiigbar; hierbei als Standard mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung)
*2 Andere Optionen kdnnen nicht gleichzeitig ausgewahlt werden.

(zusammen nur mit Achskabel-Anschlusslangen-Optionen AC05/AC1/AC2 als Ausnahme wahlbar)
*3 Nicht zusammen wahlbar mit der RCON-EC-Anschluss-Spezifikation ,ACR".

(bei Einsatz mit Drahtlos-Kommunikation sind eine Interface-Box und ein Adapterkabel separat bereitzustellen)

Spezifikationstabelle

Schubstangenausfiihrung

Steigung Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max. Max. Zuladung (kg)
Typ Modell- * Balkenlange = Hub; * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hublange sﬁ?aufig_ Horizontal I & Referenzseite
mm EX
code 10 20 30 (N) — -
H- 2 195 275 300 4.2 1 0.4
R1 M- 1 139 148 150 8.5 2 0.8 S.9
Schub- L- | 05 75 10 15 0.6
stange H- 164 6.2 15 06
R1IOR | M- 1 82 12.5 3 1.2 S.13
L- 0.5 41 14.5 2.5 0.9
Tischschlittenausfiihrung
Steigung Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max. Max. Zuladung (kg)
Typ Modell- * Balkenlange = Hub; * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hublédnge SEhUb_ M = Referenzseite
mm raft I 2
code 20 40 50 (N) — s
Tisch H- 2 97 10.7 1.8 0.8
e 7 [ m | a8 215 35 15 5.17
schlitten
L- 0.5 24 25 3 14
Greiferausfiihrung
Steigung Max.
Greifkraft
Typ Modell- mm (beide Seiten) Reference Page
code N
Vertikal-Greifer GRB4 M- | 0.75 13 46.5 P.21
Flach-Greifer GRC4 M- | 0.75 13 46.5 P.25

3 Modellbezeichnungen



EC EleCylinder

Montageausrichtung

Montageposition der Achse

Montageausrichtung
Serie Typ
Horizontal auf flacher Flache Vertikal Horizontal auf der Seite Horizontal unter der Decke
R1
R1OR
EC
T2
GRB4/GRC4
T
Bezeichnung 412
R1/R1OR \ T2 | GRB4/GRC4

Erforderliche Ebenheit fiir die Grundrahmen- und Werkstiick-Montageflache max. 0.05 mm/m (¥)
Erforderliche Koaxialitét fiir Spindelspitz-Halterung- und Grundrahmen-Montagebohrung max. 0.05 mm (*) —
Erforderliche Parallelitét von Fiihrungs-Halterung und Grundrahmen-Montageflache/-platte max. 0.02 mm (¥) —

(Hinweis) Wenn die oben genannten Werte nicht eingehalten werden, erhéht sich der Gleitwiderstand des Schlittens, was zu Stérungen fiihrt.
(*) Fir Einzelheiten siehe ,Montagehinweise”.

Montagehinweise (nur R1/R1O0R-Typen)

In der Haupteinheit ist eine Arretierung eingebaut. Es darf keine duf3ere Kraft (Radiallast, Lastdrehmoment) auf den Grundrahmen wirken.

Wird eine duBere Kraft ausgetibt, muss zusétzlich eine externe Fiihrung verwendet werden.

[Hinweise zum Einsatz von externen Fiihrungen] Fiihrungshalterung

Bei Verwendung einer AuBenfiihrung flihrt eine Abweichung von der Parallelitét (auf

der horizontalen oder vertikalen Ebene) zwischen Achse und Auf3enfiihrung zu Stérungen
und verursacht vorzeitigen Verschleil oder Schaden an der Achse.

Bei der Montage der Fiihrung ist die Achsenmitte parallel zur Fiihrung auszurichten.

Nach der Einstellung muss der Gleitwiderstand tiber den gesamten Hub konstant sein.

Einschraub-
stutzen fiir
Grundrahmen-
Montage

Montagebohrung fiir
Spindelspitz-Halterun:

Grundrahmen-
Montageplatte

Der Gleitwiderstand ist feststellbar, indem gepriift wird, ob der von der Strom{ber-
wachungsfunktion der Steuerung angezeigte Stromwert konstant bleibt.

Am FuB der Befestigungsschraube (M8 x 1.0) der vorderen Montagehalterung befindet 1 (Bereich he)
sich ein Befestigungsschenkel. Dieser ist zur Ausrichtung der Achse zu verwenden.

Montagefu

Montageausrichtung 4



EC EleCylinder

Montagemethode

Befestigung entsprechend der Montagemethode fiir den jeweils einzusetzenden Typ.

Schubstangentyp (R1/R10R)

® Grundrahmen-Montage

Sechskantmutter M8

® Befestigung des Transportobjekts

Sechskantmutter M4

Auflengewinde-Abmessungen

Anzugsdrehmoment

Auflengewinde-Abmessungen

Anzugsdrehmoment

M8 x 1.0
Effektive Gewindeldnge 6.4 mm

2.6 Nem

M4 x 0.7
Effektive Gewindeldnge 15 mm

2.0 Nem

Tischschlittentyp (T2)

® Grundrahmen-Montage

(Verwendung der Montagebohrlécher an der Bodenflache

des Grundrahmens)

(Verwendung der Montagebohrldcher oben)

| Innen-Sechskantschraube M3

Gewindebohrungen D (mm) Gewindebohrungen D (mm)
Lochdurchmesser 3.3 (M4 Gewinde-Durchgangsloch)
M4 108 Innen-Sechskantschraube M3 108
® Tischschlitten-Montage ® Stirnplatten-Montage
|
' | i
i
|
| | :
I \
| : :
| ~
i —
&
Pt (mm) M (mm) Pt (mm) M (mm)
22 M3, Tiefe 3 14 M3, Tiefe 6

5 Montagemethode




EC EleCylinder

Montagemethode

Greifertyp (GRB4/GRC4)

® Grundrahmen-Montage
(GRB4: Verwendung der Montagebohrlécher an der Boden-
flache des Grundrahmens)

(GRC4: Verwendung der Montagebohrlécher an der Boden-
fliche des Grundrahmens)

Pt (mm) M (mm)

Pt1 (mm) Pt2 (mm) M (mm)

14 M3, Tiefe 4

17 14 M3, Tiefe 4

(GRB4: Verwendung der Montagebohrlécher an der Seiten-
flache des Grundrahmens)

(GRC4: Verwendung der Montagebohrlécher an der Seiten-
flaiche des Grundrahmens)

s -
- e
. \\‘\~ P < _
N N P - .
~. . B -
N0 ~. P '/,.
\"\ > . \\\ E /"/"// -
N -
N R ‘\‘
\x N
Pt (mm) M (mm) Pt (mm) M (mm)
17 M3, Tiefe 4.5 135 M3, Tiefe 4
® Greiffinger-Aufsatz-Montage
I
i
I
M (mm)
[ M3, Tiefe 4

* Zu Einzelheiten bzgl. Lage und Abmessungen siehe ,Abmessungen” auf S. 19/20.
Bei der Anbringung einer Vorrichtung im Fingerbereich wird empfohlen, diese an zwei Punkten zu positionieren, ndmlich am
Flihrungsstift und an der Finger-Seitenflache, um die Montagefestigkeit und Wiederholgenauigkeit zu optimieren.

Montagemethode 6



EC EleCylinder

Greifer-Auswahlverfahren

Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal
zuldssigen Werkstlickgewichts

Bestimmung des
Greifpunkt-Abstandes

Festlegung der auf
die Greiffnger
wirkenden externen Krafte

7 Greifer-Auswahlverfahren

m Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des
maximal zuldssigen Werkstiickgewichts

Wenn das Werkstiick mit einer durch die Greifkraft erzeugten Reibkraft aufgenommen werden
soll, dann ist die erforderliche Greifkraft wie folgt zu berechnen.

(1) Normales Transportieren

F: Greifkraft (N) - Gesamtbetrag der Druckkréfte beider Greiffinger m: Werkstiickgewicht (kg)

p: Koeffizient der statischen Reibung zwischen
Greiffinger-Aufsatz und Werkstlick

g: Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s?)
W: Gewichtskraft [N] = mg

® Die Bedingungen, unter denen das Werkstiick ohne Herauszufallen statisch
gehalten wird, sind:

|
mg OOO

Fu>mg F>

® Unter Beriicksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft folgendermal3en:
g F/2 ==
x 2 (Sicherheitsfaktor)

<= F/2

m
F>

Reibungs-

*Ein typischer Sicherheitsrichtwert liegt bei 2 -5. - koeffizient
® | jegt der Reibungskoeffizient p zwischen 0,1 und 0,2, gilt folgende Gleichung:
F>¢x2=(10~20)xmg W(=m-g
0.1~0.2

Normales Transportieren des Werkstiicks

Erforderliche Greifkraft F P Mind. 10~20-fache der Werkstiick-Gewichtskraft W
Max. zuldss. Werkstiick-Gewichtskraft W > Nicht groBer als 1/10~1/20 der Greifkraft

(2) Werkstiicke, die hoher Beschleunigung/Verzégerung und/oder
StoBeinwirkung beim Transportieren unterliegen

Zusatzlich zur Schwerkraft kann eine starke Tragheitskraft auf das Werkstiick wirken.

In diesem Fall ist ein geeignetes Modell mit einem erhéhten Sicherheitsfaktor zu

wahlen (Richtwert: 5 bis 10).

m Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes

Fur den Einsatz der Achse miissen die Abstande (L, H) von der Rahmen-Anbauflache des
Greiffingers bis zum Werkstiick-Greifpunkt im unten abgebildeten Bereich liegen.
Werden die Grenzen Uberschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des
Greiffingers und den inneren Bewegungsmechanismus, was die Lebensdauer der Achse
beeintrachtigen kann.

N GRB4/GRC4 (Hub 8 mm) . GRB4/GRC4 (Hub 16/32 mm) <Greifpunkt-Abstand>
20 Greifstrom 50 % ‘ 45 Greifstrom 50 % l
_ E [
T - Greifstrom 60 % Y
£ ! £ 5 1207,
= Greifstrom 70 % = Greifstrom 70 %
5 20 B H
o Greifstrom 80 % 2 s Greifstrom80% _|
S j , fhie
2 "» Greifstrom 90% —| ) Greifstrom 90 % —|
g ' | g FIOmIE
ERU ifstrom 100% R Greifstrom 100 %
Ed ‘ ‘ 21 | |
s ] s [
0 [ T 1 )
05 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 Greifpunkt
Greifpunkt L (mm) Greifpunkt L (mm)

Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte eine so kompakt und leicht
wie mogliche Achse gewahlt werden.

Ist der Greiffinger zu lang oder zu schwer, kdnnen Tragheitskrafte sowie Biegemomente, die beim
Offnen/SchlieBen auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Fiihrung zu stark belasten.



EC EleCylinder

IEXEN Priifung der auf die Greiffinger wirkenden duBeren Krifte

(1) Zulassige vertikale Last

Uberpriifung, ob die auf jeden Greiffinger wirkende vertikale Last
geringer als die zulassige Last ist.

(2) Zulassiges Lastmoment

Berechnung von Ma und Mc mit L sowie Mb mit H. Uberpriifung, ob die auf jeden
Greiffinger wirkenden Momente geringer als das max. zuldssige Lastmoment sind.

® Wenn auf jeden einzelnen Greiffinger ein Lastmoment wirkt, muss die zuldssige
externe Kraft die Bedingungen der unten angegebenen Gleichung erfiillen:

Max. zulassiges Lastmoment M (N-m)

Zulassige vertikale Last F (N) > 3
L oder H (mm) x 10

Berechnung der zuldssigen Last F (N) entsprechend L und H.

=

(@]

@)

|
]
6]
|

Uberpriifung, ob die externe Kraft, die auf den Greiffinger einwirkt, gleich oder geringer als die
berechnete zuldssige verikale Last F (N) ist (entsprechend dem jeweils kleineren L- oder H-Wert).

Hub Zuldssige Maximal zuléssiges Lastmoment (N-m)
Modell (mm) vertikale Last F
(N) Ma Mb Mc
EC-GRB4 8 63 0.218 0.312 1.130
EC-GRC4 16/32 84 0.368 0.525 1.510

1. Die genannten zuldssigen Werte gelten im statischen Zustand.
2. Die zuldssigen Werte beziehen sich auf den Einzel-Greiffinger.

* Die Gewichte von Greiffinger und Werkstuick sind ebenfalls Bestandteil der &uferen Kraft.

Eine Zentrifugalkraft, die auftritt, wenn ein Greifer sich beim Aufnehmen eines

Werkstuicks dreht, sowie eine Tragheitskraft, erzeugt durch Beschleunigung oder

Verzégerung in der Bewegung, sind ebenfalls Bestandteil der duBeren Kraft.

Last-
angriffspunkt

EDIED

* Der oben dargestellte Lastangriffspunkt definiert die Position, an der die
Last am Greiffinger wirkt.

Die Position hangt von der Lastart ab.
- Greifkraft-abhadngige Last: Greifpunkt
- Schwerkraft-abhangige Last: Schwerkraftmitte
- Tragheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen: Schwerkraftmitte

Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar.

Kennlinien fir Greifpunkt-Abstand und Greifkraft

1. Die Diagramme bilden die Greifkraft als Funktion des Greifpunktabstands bei maximaler Greifkraft von 100% ab.

2. Der Greifpunktabstand ist das Langsmaf3 (L oder H) von der Anbauflache des Greiffinger-Aufsatzes zum Greifpunkt.

3. Die Greifkraft hdngt von einzelnen Punkten ab. Die unten dargestellten Werte sind nur als Richtwerte zu betrachten.

GRB4/GRC4 GRB4/GRC4

100 100

90 90

80 80
= 70 — _ 70
< 40 g 60 ™~
e £ 50
T 4 % 40
O 30 & 30

20 20

10 10

0 0

0 5 10 15 20 2526 30 0 10 20 30 40 42 50

Greifpunkt-Abstand L (mm) Greifpunkt-Abstand H (mm)

Greifer-Auswahlverfahren 8



EC EleCylinder

Schub-
stangen-

E—1 ] j§ Achsbreite
Gerade
Bauform

24y

Biirstenloser
DC-Motor

Ausfuh-
rung

M Modellspezifikationen

[ Serie | -] Typ i - Hub - Achs-Kabelld Motor-E/A - Optionen
H 2mm 10 10 mm " . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
M 1Tmm 20 20 mm Achs-Kabelldnge siehe Tabelle unten Kabellangen siehe Tabelle unten Tabelle unten
L | 0.5mm 30 30mm

5
Horizontal H

Auoe —
—L An Decke

Vertikal

(1) Fiir den Betrieb ist eine Inline-Steuerung erforderlich. Ohne Optionswahl NCC ist diese im Lieferumfang enthalten. Weitere Informationen zur Inline-Steuerung siehe Seite 26.
(2) Die max. Geschwindigkeit ist abhéngig von der Hublédnge. In der ,Tabelle Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwindigkeit fiir den gewiinschten Hub zu tiberpriifen.
(3) Bei vertikaler Montage gefahrdet ein Abschalten des Servomotors die Kugelumlaufspindel. Zum Halten der Endposition ist eine selbst-arretierende Gleitspindel zu wéhlen.
(4) Der Wert fur die horizontale Zuladung gilt nur bei einer externen Fiihrung. Es darf keine externe Kraft auBerhalb der Schubstangen-Bewegungsrichtung einwirken.

(5) Fr Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im ,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu Gberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Fiir Anwendungshinweise siehe Seite 29.

(6) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageausrichtung zuteil werden. Einzelheiten dazu siehe Seite 4.
(7) Es gibt drei Verbindungsmethoden fiir die EC-Anbindung an die SPS. Weitere Einzelheiten siehe Seite 28.
(8) Fur Informationen zum Anschluss an das E-Leitungssystem siehe Seite 33.

Achs-Kabellangen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabelldnge Name Code Seite
1~3 1~3m Achskabel-Anschlussldnge: 0.5 m ACO05 25
4~5 4~5m Achskabel-Anschlussldange: T m AC1 25
6~9 6 ~9m (Hinweis 1) Achskabel-Anschlusslange: 2 m AC2 25
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box 2 stehen maximal 8 m zur Verfiigung. RCON-EC Anbindungs-Spezifik. (Hinweis 1) (Hinweis 3) ACR 25
Bei Auswahl der Option AC2 (Achskabel-Anschlussldnge von 2 m) maximal 7 m. 3-Punkt-Positioniermodus MF 25
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellinge zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Ausgeschlossene Inline-Steuerung (Hinweis 2) NCC 25
o Kabellange daAr nur bis 9 m betragen. Bei Auswahl der Option AC2 maximal 8 m. Umgekehrte Referenzposition NM 25
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 25
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. (Hinweis 1) TMD2 25
Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 3) WL 25
B Standard-Anschlusskabel Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 3) WL2 25

fabelcode | Yabellinge e Seckbucsen)
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1)
1~3 1~3m
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOCICICI-RB
6~7 6~7m enthalten
8~9 8~9m

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

M 4-direktionales Anschlusskabel

u Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabelldnge (ohne Steckbuchsen)
S1~S3 1~3m
54 ~55 4~5m CB-EC2-PWBIOCIIC-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8 ~S9 8~9m

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

g EC-R1

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezi-
fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
AufBerdem ist keine Interface-Box 2 und kein Adapterkabel enthalten.

(Hinweis 2) Kann nur mit Achskabel-Anschlusslangen-Option (AC05, AC1, AC2) ausgewdhlt werden.

(Hinweis 3) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
Kommunikations-Schnittstelle (WL) und der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2).
Fur der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
Interface-Box 2, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereitzu-
stellen, welche als Option erhéltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 28. Bezliglich der
drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2) ist unser Vertriebsteam zu kontaktieren.

Separat erhaltliche Optionen

Name Modell Seite
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC- 37
RCON-EC-Anschluss-Spezif. (Standard-Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC2-
RCON-EC-Anschluss-Spezif. (4-direktionales Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB 37
Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Strom- | ECW-CVNWL-CB- 26
versorgung und RCON-EC-Anschluss-Spezif. (drahtlos) ACR

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



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Gewindesteigung (mm) 2 1 0.5 Kugelumlauf- Antriebssystem Kugelumlaufspindel 2.5 mm, gerollt C10
= Zuladung Max. Zuladung (kg) 1 2 1.5 spindel- Wiederholgenauigkeit | +0.02 mm
e Geschwindigkeit/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 300 150 75 Speziﬁkation Spiel max. 0.1 mm
L Beschleunigung/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) B 2 1 P Lebensdauer (Hinweis) | 20 Mio Arbeitszyklen (horizontal und vertikal)
g Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) | 0.5 03 0.1 Antriebssystem Gleitspindel 2.5 mm
Max. Beschleunigung/Verzgerung (G)| 0.5 03 0.1 Gleitspindel- | Wiederholgenauigkeit | £0.05 mm
Zuladung Max. Zuladung (kg) 0.4 0.8 0.6 Spezifikation | Spiel max. 0.15 mm
T Geschwindigkeit/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 300 150 75 Lebensdauer (Hinweis) | 10 Mio Arbeitszyklen horizontal, 5 Mio Arbeitszyklen vertikal
S Beschleunigung/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 3 2 1 Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
2 Verzdgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) | 0.5 03 0.1 Schutzart 1P20
Max. Beschleunigung/Verzogerung (G)| 0.5 03 0.1 Schwingungsfestigkeit 49 m/s*
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Langskraft (N)| 4.2 8.5 10.0 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Max. Schubgeschwindigkeit (mm/s)| 10 10 5 Motortyp Biirstenloser DC-Motor (29.2) (Stromaufnahme: max. 1.1A)
Min. Hubldnge (mm) 10 10 10 Enkodertyp Inkremental
Hub Max. Hubldange (mm) 30 30 30 Anzahl der Enkoderpulse 800 Pulse / Umdrehung
Hubldngen-Schrittweite (mm) 10 10 10 — =

Hub und max. Geschwindigkeit

(Hinweis) Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steigung 10 20 30 Empfohlener Bereich
(mm) (mm) (mm) (mm) 12 £
2 195 275 300 0 ‘ ‘
1 139 148 150 Steig. 05
05 75 23
(Einheit: mm/s) £ /Steig.1
X< 6
2 1
S 4
| Steig. 2
2
%070 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
Stromgrenzwert (%)
Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.elecylinder.eu

3D
CAD

20
CAD

(Hinweis) Die Schubstange fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
(Hinweis) Die Ausrichtung der Achsmutter kann nicht gedndert werden.
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht.
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(fir Stangenspitze)

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

M1.4x0.3, Tiefe 2.2
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2~ (Schlssel- 2
XS weite) @
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= S Detailansicht von P
\
Schmieranschluss
—— | — |
"
16
20 8
Achskabel
Lange 200 mm
(7.6) (20) Zulassiger Biegeradius R10

(25)

28 L

(Hauptrahmen-Montage
mit versteckter Sechskantmutter)

B Abmessungen pro Hub

Hub 10 20 30
L 785 88.5 98.5
A 27.8 37.8 47.8

B Gewicht pro Hub
Hub 10 20 30
Gewicht ‘ Kugelumlaufspindel-Spezifik. 38 40 43
(9 | Gleitspindel-Spezifik. 36 38 4

Passende Steuerungen

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

% Achsbreite 24V
E = R 1 R Mikro Seitmotor- 1 0 Biirstenloser
mm

Bauform DC-Motor

M Modellspezifikationen

EC - R1[ | R - 30 | -

[ Serie | -[ Ty i i | - \ Hub \ - Achs-Kabelld - lange Motor-E/A - Optionen
H| 2mm [R \ Seitmotor \ \ 30 \30 mm \ . . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
M| Tmm Achs-Kabelliinge siche Tabelle unten Kabellangen siehe Tabelle unten Tabelle unten
L |05mm

e
Horizontal ;; [] ’
==[Hi

(1) Fur den Betrieb ist eine Inline-Steuerung erforderlich. Ohne Optionswahl NCC ist diese im Lieferumfang enthalten. Weitere Informationen zur Inline-Steuerung siehe Seite 26.
(2) Bei vertikaler Montage gefahrdet ein Abschalten des Servomotors die Kugelumlaufspindel. Zum Halten der Endposition ist eine selbst-arretierende Gleitspindel zu wéhlen.
(3) Der Wert fiir die horizontale Zuladung gilt nur bei einer externen Fiihrung. Es darf keine externe Kraft auerhalb der Schubstangen-Bewegungsrichtung einwirken.

(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im ,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu tiberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Fiir Anwendungshinweise siehe Seite 29.

(5) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageausrichtung zuteil werden. Einzelheiten dazu siehe Seite 4.
(6) Es gibt drei Verbindungsmethoden fiir die EC-Anbindung an die SPS. Weitere Einzelheiten siehe Seite 28.

(7) Fur Informationen zum Anschluss an das E-Leitungssystem siehe Seite 33.

Achs-Kabellangen Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabellange Name Code Seite
1~3 1~3m Achskabel-Anschlussldnge: 0.5 m ACO5 25
4~5 4~5m Achskabel-Anschlusslange: 1 m AC1 25
6~9 6 ~ 9 m (Hinweis 1) Achskabel-Anschlusslange: 2 m AC2 25
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box 2 stehen maximal 8 m zur Verfiigung. RCON-EC Anl-){ndgngs—Speziﬁk. (Hinweis 1) (Hinweis 3) ACR 25
Bei Auswahl der Option AC2 (Achskabel-Anschlusslange von 2 m) maximal 7 m. 3-Punkt-Positioniermodus MF 25
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Ausgeschlossene Inline-Steuerung (Hinweis 2) NCC 25
o Kall))ellénkgidlaAr nur bizQLn betragen. Bei Auswahl der Option AC2 maximal 8 m. Umgekehrte Referenzposition NM 25
(Hinweis) - Roboterkabel ist Standard. PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 25
” Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. (Hinweis 1) TMD2 25
Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 3) WL 25
B Standard-Anschlusskabel D.rah'tlose' Achsveﬁahr»Sthithtelle (Hi.nweis 3) . WL2 : 25 :
(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezi-
A fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
Kabelcode Kabellénge Nutzereigene Verdrahtung AulBerdem ist keine Interface-Box 2 und kein Adapterkabel enthalten.
(ohne Steckbuchsen) (Hinweis 2) Kann nur mit Achskabel-Anschlussldngen-Option (AC05, AC1, AC2) ausgewahlt werden.
- - - x n - (Hinweis 3) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
o Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1) Kommunikations-Schnittstelle (WL) und der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2).
1~3 1~3m Fir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
4~5 4~5m _EC-| _ Interface-Box 2, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereitzu-
6~7 &~ 7 CB-EC mEL%EnDD RE stellen, welche als Option erhdltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 28. Beziiglich der
8~9 8~9 drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2) ist unser Vertriebsteam zu kontaktieren.
~ ~9m

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.

Fur die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist 0" zu wéhlen. Separat erhéltliche Optionen

Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 33.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Name Modell Seite
4-direktionales Anschlusskabel Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC-
. RCON-EC-Anschluss-Spezif. (Standard-Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB 37
u Nutzereigene Verdrahtung Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC2-
pakelec “elealkinge (ohne Steckbuchsen) RCON-EC-Anschluss-Spezif, (4-direktionales Anschlusskabel) | PWBIODJCIC-RB | 37
S1~53 1~3m Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Strom- | ECW-CVNWL-CB- 26
versorgung und RCON-EC-Anschluss-Spezif. (drahtlos) ACR
SHESS £=301 CB-EC2-PWBIOCICICI-RB
~ ~ (Hinweis) Das Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel ist ein Roboterkabel.
S6 ~S7 6~7m enthalten : o I h P
S8~S9 8~9m Die Kabellange ist in CJCJC in anzugeben. (Beispiel: 010 = 1 m)

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

1 1 EC-R10R



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
. Gewindesteigung (mm) 2 1 0.5 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 2.5 mm, gerollt C10
Steigung Getriebe-Untersetzungsverhaltnis | 1.83 1.83 1.83 Ku'gzlulmlauf— Wiederholgenauigkeit | +0.02 mm
— | Zuladung Max. Zuladung (kg) 1.5 3 25 ;pln zk- . Spiel max. 0.1 mm
‘3 . | Max.Geschwindigkeit (mm/s) | 164 82 4 pezifikation I chensdauer (Hinweis) | 20 Mio Arbeitszyklen (horizontal und vertikal)
L gesc:lwmt'jlgkelt// Min. Geschwindigkeit (mm/s) 2 1 1 Antriebssystem Gleitspindel 2.5 mm
;f;’ V:?;bgeehl"zlr?; 9% 'Nom. Beschleunigung/Verzogerung (G)| 0.3 0.1 0.1 Gleitspindel- | Wiederholgenauigkeit | £0.05 mm
Max. Beschleunigung/Verzgerung (G) | 0.3 0.1 0.1 Spezifikation | Spiel max. 0.15 mm
Zuladung Max. Zuladung (kg) 0.6 1.2 0.9 Lebensdauer (Hinweis) | 10 Mio Arbeitszyklen horizontal, 5 Mio Arbeitszyklen vertikal
T Geschwindigkeit/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 164 82 41 Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
] Beschl‘gtlmi '%n '/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 2 1 1 Schutzart 1P20
<L Verzog erungg 9" Nom. Beschleunigung/Verzogerung (G)| 0.3 0.1 0.1 Schwingungsfestigkeit 49m/s’
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G)| 0.3 0.1 0.1 Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Léngskraft (N)| 6.2 12.5 14.5 Motortyp Biirstenloser DC-Motor (29.2) (Stromaufnahme: max. 1.1A)
Max. Schubgeschwindigkeit (mm/s)| 10 10 5 Enkodertyp Inkremental
Hubldnge (mm) 30 30 30 Anzahl der Enkoderpulse 800 Pulse / Umdrehung

(Hinweis) Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Hub und max. Geschwindigkeit Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steigung Untersetzungs- 30 Empfohlener Bereich
(mm) verhdltnis (mm) 16
2 1.83 164 14 !
1 1.83 82 - Steig, 05
0.5 1.83 41 210
(Einheit: mm/s) dr:E . Steig. 1
<
2 Ed
v //
Yoy — iSteig. 2 —
2
00 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
Stromgrenzwert (%)
Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 0 3 D
www.elecylinder.eu <Av - CAD

(Hinweis) Die Schubstange fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
(Hinweis) Die Ausrichtung der Achsmutter kann nicht gedndert werden.
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht.

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

<

32
M4x0.7 ‘)H(;
o E _ M1.4x0.3, Tiefe 2.2
A
of ~ 45
. . ; t>=<‘ (Schliissel- 2 >
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S
Achskabel S ‘ T
Lénge 200 mm ﬂ N
Zulassiger Biegeradius R10 2
~a
-
Kabelver-

bindungsstecker

B Gewicht pro Hub

Hub 30
Gewicht ‘ Kugelumlaufspindel-Spezifik. 50
(9) ‘ Gleitspindel-Spezifik. 48

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fur Einzelheiten hierzu siehe S. 31.
EC-R1R 1 2



EC EleCylinder

Tisch- %] Achsbreite | D4y

schlitten-
Ausfiih- [ Seitmotor- 30 Biirstenloser
rung Bauform mm DC-Motor

M Modellspezifikationen

[ Serie |- Typ i - Hub - Achs-Kabella; - ange Motor-E/A - Optionen
H 2mm 20 20mm . . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
M 1mm 30 30mm Achs-Kabelldnge siehe Tabelle unten Kabelldngen siehe Tabelle unten Tabelle unten
L | 0.5mm 40 40 mm
50 50mm

5
Horizontal H

Auroe —
—L An Decke

Vertikal

(1) Fur den Betrieb ist eine Inline-Steuerung erforderlich. Ohne Optionswahl NCC ist diese im Lieferumfang enthalten. Weitere Informationen zur Inline-Steuerung siehe Seite 26.
(2) Bei vertikaler Montage gefahrdet ein Abschalten des Servomotors die Kugelumlaufspindel. Zum Halten der Endposition ist eine selbst-arretierende Gleitspindel zu wéhlen.

(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im ,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu tiberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Fiir Anwendungshinweise siehe Seite 29.

(4) Der Referenzwert fur die zuldssige Auskragung In Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt bei max. 50 mm. Beztiglich der Erlduterung der zuldssigen Auskragung siehe Seite 30.
(5) Es gibt drei Verbindungsmethoden fiir die EC-Anbindung an die SPS. Weitere Einzelheiten siehe Seite 28.

(6) Fur Informationen zum Anschluss an das E-Leitungssystem siehe Seite 33.

Achs-Kabellangen Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabelldnge Name Code Seite
1~3 1~3m Achskabel-Anschlusslange: 0.5 m ACO5 25
4~5 4~5m Achskabel-Anschlussldnge: 1 m AC1 25
6~9 6 ~ 9 m (Hinweis 1) Achskabel-Anschlussldnge: 2 m AC2 25
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box 2 stehen maximal 8 m zur Verfiigung. RCON-EC Anpi.ndyngs-Speziﬁk. (Hinweis 1) (Hinweis 3) ACR 25
Bei Auswahl der Option AC2 (Achskabel-Anschlussldnge von 2 m) maximal 7 m. 3-Punkt-Positioniermodus MF 25
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Ausgeschlossene Inline-Steuerung (Hinweis 2) NCC 25
o Kabelldnge da'r nur bis 9 m betragen. Bei Auswahl der Option AC2 maximal 8 m. Umgekehrte Referenzposition NM 25
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 25
” Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. (Hinweis 1) TMD2 25
Kabelldngen Motor-E/A-Spannungsversorgung Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 3) WL 25
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 3 wL2 25
H Standard-Anschlusskabel — j— { . ) " - -
(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezi-
. fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
Kabelcode Kabellénge Nutzereigene Verdrahtung AuBerdem ist keine Interface-Box 2 und kein Adapterkabel enthalten.
(ohne Steckbuchsen) (Hinweis 2) Kann nur mit Achskabel-Anschlusslangen-Option (AC05, AC1, AC2) ausgewahlt werden.
" " n " " (Hinweis 3) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1) Kommunikations-Schnittstelle (WL) und der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2).
1~3 1~3m Fiir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
4~5 4~5m cC. X Interface-Box 2, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereitzu-
6~7 o7 CB-EC E\rll\iﬁlaoltEnDD kB stellen, welche als Option erhaltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 28. Bezlglich der
8~9 8~9 drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2) ist unser Vertriebsteam zu kontaktieren.
~ ~9m

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.

Fir die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist ,0” zu wéhlen. Separat erhaltliche Optionen

Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 33.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Name Modell Seite
4-direktionales Anschlusskabel Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC-
. RCON-EC-Anschluss-Sperzif. (Standard-Anschlusskabel) | PWBIOCCICI-RB 37
u Nutzereigene Verdrahtung Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC2-
elbleeste Eabellanos (ohne Steckbuchsen) RCON-EC-Anschluss-Spexif. (4-direktionales Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB 37
$1~S3 1~3m Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Strom- | ECW-CVNWL-CB- 2%
versorgung und RCON-EC-Anschluss-Spezif. (drahtlos) ACR
54~ S5 4~5m CB-EC2-PWBIODICII-RB (Hirweis) Das MotorE/AS T ————
$6 ~S7 6~7m enthalten inweis) Das Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel ist ein Roboterkabel.
S8~59 3-9m Die Kabelldange ist in JCIC] in anzugeben. (Beispiel: 010 = 1 m)

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.
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EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigun Gewindesteigung (mm) 2 1 0.5 Kugelumlauf- Antriebssystem Kugelumlaufspindel 2.5 mm, gerollt C10
gung Getriebe-Untersetzungsverhaltnis | 3.10 3.10 3.10 spindel- Wiederholgenauigkeit | +0.02 mm
= Zuladung Max. Zuladung (kg) 1.8 35 3 Spezifikation Spiel max. 0.1 mm
c Geschwindigkeit/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 97 48 24 Lebensdauer (Hinweis 1)| 20 Mio Arbeitszyklen (horizontal und vertikal)
S - e p PP
N - Min. Geschwindigkeit (mm/s) 1 1 1 Antriebssystem Gleitspindel 2.5 mm
% 3:;2;2:::?; e/ Nom. Beschleunigung/Verzogerung (G)| 0.1 0.1 0.1 Gleitspindel- | Wiederholgenauigkeit | +0.05 mm
Max. Beschleunigung/Verzogerung (G) | 0.1 0.1 0.1 Spezifikation | Spiel max. 0.15 mm
Zuladung Max. Zuladung (kg) 0.8 1.5 14 Lebensdauer (Hinweis 1)| 10 Mio Arbeitszyklen horizontal, 5 Mio Arbeitszyklen vertikal
] Max. Geschwindigkeit 97 48 24 Linearfiih Endlos drehender Linearb -Wand|
S Geschwindighelt/ |y Ceodint it mm/sl |11 o R L
2 5:?;25;3:,?; ng/ Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G)| 0.1 0.1 0.1 ful:smges s:atlsches Mb: 2.58 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) | 0.1 0.1 0.1 astmomen Mc:4.34 N-m
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Léngskraft (N)| 10.7 215 25.0 Zuliissiges dynamisches Ma: 0.691 N-m
Max. Schubgeschwindigkeit (mm/s) | 10 10 5 Last 9 tyHA is2 Mb: 0.987 N-m
Min. Hublénge (mm) 20 20 20 astmoment (Hinweis 2) Mc: 1.66 N+m
Hub (mm) Max.. Hubldnge (mm) 50 50 50 Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Hubldngen-Schrittweite (mm) 10 10 10 Schutzart 1P20

B Richtung des Tischschlittentyp-Lastmoments

)

Ma Mb
s s
T il T . i
[ — R r—

Hub und max. Geschwindigkeit

Schwingungsfestigkeit

49m/s’

Produktkonformitét

CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline

Motortyp

Biirstenloser DC-Motor (9.2) (Stromaufnahme: max. 1.1A)

Enkodertyp

Inkremental

Anzahl der Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
(Hinweis 2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 2000 km. Die Lebensdauer fillt je nach Betriebs- und
Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
Siehe EC Katalog V10 S. 33 fiir weitere Einzelheiten bzgl. der Lebensdauer.

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steigung | Untesetzngs: |~ 20 ‘ ‘ 40 ‘ 50
(mm) | verhdltnis | (mm) (mm) (mm) (mm)
2 3.10 97
1 3.10 48
0.5 3.10 24

(Einheit: mm/s)

Empfohlener Bereich

30

| |

Steig. 0.5

LT

Steig.

Schubkraft (N)
G

Steig. 2

0

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

Abmessung
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. L) 3 D
www.elecylinder.eu cAv - CAD
B Hub 20 mm, Hub 30 mm
(Hinweis) Der Tischschlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Tischschlitten die umgebenden Teile nicht berihrt. M.E: Mechanischer Endpunkt

(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht. S.E: Hub-Endpunkt
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h)a(r}?- \ 2-M4 Bohrung (Einschraubtiefe: max. 10)

43, Tiefe 3\ P

NWZ.
D&

ao
22
|
‘éﬁ
‘
@

A

Schmieranschluss

(0 (76),
Achskabel
Detailansicht von P2 Linge200mm N ‘
. Zulassiger Biegeradius R10 &
Schmieranschluss
Kabelver-
bindungsstecker
2-M3 Bohrung (Einschraubtiefe: max. 6)
Hub L
@3 H7 Passloch, Tiefe 2.5 S
Referenzflache Offset-| iti
Schmier-  (Abmessungs- | | derzuldssigen Momente
P2 anschluss bereichS) 3| |[e65
{ _ I I
0.2 23
' = N
14 ) i -
= il : I\ : A
i E Schlitz fiir
manuellen
Betrieb

0
E} 3 H7 Passloch, Tiefe 2.5
2l 4 7
- M} 1 L
idBL
= I
Detailansicht von P1 P1 /W
Details Frontplatten-Langloch 1,10
Details Rahmen-Langloch 105 5 223

Details Tischschlitten-Langloch

EC-T2
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B Hub 40 mm, Hub 50 mm
(Hinweis) Der Tischschlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Tischschlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt. M.E: Mechanischer Endpunkt
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht. S.E: Hub-Endpunkt

@3 H7 Passloch, Tiefe 2.5

325 C 10
165 T Il T
26.5 3.4
2.25 (von der g
Referenzfléche) Lo & 307
: T @ 0@+
= Q ) : ;
X

\\mm‘ ‘. Schmieranschluss 2 Langloch 2-M4 Bohrung (Einschraubtiefe: max. 10)
\ 4-M3, Tiefe 3
=g/ 20 (6 _(133)
Detailansicht von P2 Achskabel N
hmi hi Lédnge 200 mm 8
Schmieranschluss Zulassiger Biegeradius R10
N =
Kabelver-
bindungsstecker
L
83 H7 Passloch, Tiefe 2.5 6 S
Referenzfliche 24 Offset-Referenzposition
P2 (Abmessungs- der zuléssigen Momente

Eil
6.45

Schmieranschluss bereich S)

~ O

) 02
" | sl 7 =02 ai
€] Hir ° ] SRR ;
T T 1"~ Il 1 - I WA T - 1 <
= — T t I UL “
15 : 27 ’ \ 2-M3 Bohrung (Einschraul : 3 g g Schlitz fiir
Lang-\P1 manuellen
loch Betrieb
n
~
&
]
[= -
&
Detailansicht von P1 103 H7 Passloch, Tiefe 2.5
Details Frontplatten-Langloch
Details Rahmen-Langloch 105 B
Details Tischschlitten-Langloch
B Abmessungen pro Hub
Hub 20 30 40 50
L 64 74 84 94
B 43.5 53.5 36 46
C 325 425 20 30
T 20 30 40 50
S 58 68 78 88
B Gewicht pro Hub
Hub 20 30 40 50
Gewicht ‘ Kugelumlaufspindel-Spezifik. 85 95 107 118
(9) ‘ Gleitspindel-Spezifik. 83 83 105 116

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fur Einzelheiten hierzu siehe S. 31.
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EC-GRB4

Vertikaler Achsbreite

24y

Biirstenloser
DC-Motor

2-Finger Schlitten-

Greifer

30

Typ

M Modellspezifikationen

[ Serie |- Typ i - Hub Achs-Kabelld Motor-E/A - Optionen
itspil 8 8mm . . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
M ‘ 0.75 mm 16 16 mm Achs-Kabelldnge siehe Tabelle unten Kabelldngen siehe Tabelle unten Tabelle unten
32 32mm

Horizontal

Vertikal | wt 29
=
|==H| \ctﬂ

A

An Decke

(1) Fur den Betrieb ist eine Inline-Steuerung erforderlich. Ohne Optionswahl NCC ist diese im Lieferumfang enthalten. Weitere Informationen zur Inline-Steuerung siehe Seite 26.
(2) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.

(3) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Fiir die Ermittlung des Zuladungs-
gewichts, das durch die Achse beférdert werden kann, siehe ,Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes” im ,Greifer-Auswahlverfahren”.

(4) Beim Greifen des Werkstticks ist sicherzustellen, dass die Druckkraft-Betriebsart verwendet wird.

(5) Die Werksttick-Greifkraft bleibt auch bei Stromabschaltung via Selbstverriegelung erhalten. Um das gegriffene Werkstiick wéhrend der Stromabschaltung
wieder zu |8sen, ist an der seitlichen Offnen/SchlieBen-Schraube zu drehen oder der Finger-Aufsatz abzunehmen.

(6) Fur Informationen zum Anschluss an das E-Leitungssystem siehe Seite 33.

Achs-Kabelldngen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabelldnge Name Code Seite
1~3 1~3m Achskabel-Anschlussldnge: 0.5 m ACO5 25
4~5 4~5m Achskabel-Anschlusslange: 1 m AC1 25
6~9 6 ~9m (Hinweis 1) Achskabel-Anschlusslange: 2 m AC2 25
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box 2 stehen maximal 8 m zur Verfiigung. RCON-EC Anbindungs-Spezifik. (Hinweis 1) (Hinweis 3) ACR 25
Bei Auswahl der Option AC2 (Achskabel-Anschlusslénge von 2 m) maximal 7 m. 3-Punkt-Positioniermodus MF 25
(Hinweis)  Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Ausgeschlossene Inline-Steuerung (Hinweis 2) NCC 25
o Kabellange da_r nur bis 9 m betragen. Bei Auswahl der Option AC2 maximal 8 m. Umgekehrte Referenzposition NM 25
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 25
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. (Hinweis 1) TMD2 25
Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinvieis 3) WL 2
B Standard-Anschlusskabel Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 3) WL2 25

. Nutzereigene Verdrahtun
Kabelcode Kabellénge (ohnegSteckbuchsen) 9
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1)
1~3 1~3m
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOLIILI-RB
6~7 6~7m enthalten
8~9 8~9m

(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 33.
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

M 4-direktionales Anschlusskabel

. Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabellénge (ohne Steckbuchsen)
S1~S3 1~3m
54~55 4~5m CB-EC2-PWBIOCICII-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8 ~S9 8~9m

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

1 7 EC-GRB4

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezi-
fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
Auferdem ist keine Interface-Box 2 und kein Adapterkabel enthalten.

(Hinweis 2) Kann nur mit Achskabel-Anschlusslangen-Option (AC05, AC1, AC2) ausgewahlt werden.

(Hinweis 3) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
Kommunikations-Schnittstelle (WL) und der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2).
Fur der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
Interface-Box 2, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereitzu-
stellen, welche als Option erhaltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 28. Beziiglich der
drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2) ist unser Vertriebsteam zu kontaktieren.

Separat erhaltliche Optionen

Name Modell Seite
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC- 37
RCON-EC-Anschluss-Sperzif. (Standard-Anschlusskabel) | PWBIOOCIC-RB
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC2-
RCON-EC-Anschluss-Spezif. (4-direktionales Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB 37
Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Strom- | ECW-CVNWL-CB- 2%
versorgung und RCON-EC-Anschluss-Spezif. (drahtlos) ACR

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



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen
Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Gewindesteigung (mm) 0.75 Antriebssystem Linke/rechte Gleitspindel @4 mm
Greifbetrieb Max. Greifkraft (N) (beide Seiten) 46.5 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Max. Zugriffsgeschwindigkeit (mm/s) (pro Seite) 5 Spiel max. 0.15 mm
Max. Geschwindigkeit (mm/s) (pro Seite) 13 Leerweg (pro Seite) max. 0.15 mm
AT Min. Geschwindigkeit (mm/s) (pro Seite) 1 Linearfiihrung Begrenztes Lager
Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) (pro Seite) 0.1 Z{Bssiiges Simidies Ma: <Hub 8 mm> 0.218 N-m / <Hub 16/32 mm> 0.368 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) (pro Seite) 0.1 [P Mb: <Hub 8 mm> 0.312 Nem / <Hub 16/32 mm> 0.525 N-m
Hub (pro Seite) Min. Hubldnge (mm) (pro Seite) 4 Mc: <Hub 8 mm> 1.130 Nm / <Hub 16/32 mm> 1.510 N:m
Max. Hubldnge (mm) (pro Seite) 16 Zuléssige horizontale Haltekraft| <Hub 8 mm> 63N / <Hub 16/32 mm> 84N

B Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

@a 5
w ¥
Mb Ve

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

Schutzart

IP20

Schwingungsfestigkeit |

49m/s’

Produktkonformitét

CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline

Motortyp

Birstenloser DC-Motor (29.2) (Stromaufnahme: max. 1.1A)

Enkodertyp

Inkremental

Anzahl der Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes

Die Abstande (L, H) der Rahmen-Anbauflache des Greiffingers zum Greifpunkt miissen im abgebildeten Bereich liegen.

Greifpunkt

3 GRB4 (Hub 8 mm) 5 GRB4 (Hub 16/32 mm)
30 Greifstrom 50 % 45 Greifstrom 50 % l
\ ] i
£ Greifstrom 60 % = 40 Greifstrom 60 %
g2 ! E 35 I
= Greifstrom 70 % = Greifstrom 70 %|
T 20 T 30 ‘
= Greifstrom 80 % 2 55 \/\ Greifstrom 80 %
s ) \ | )
o 15 — Greifstrom 90% — | gﬁ 20 L Greifstrom 90 % —
= - I I - A I I I
§ 10 - — ——Greifstrom 100 % é 15 — Greifstrom 100 %
< \ \ N Z 10 . ——
5 \ —— \ N
V\\\\\ X S
0 N . AN
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Greifpunkt L (mm) Greifpunkt L (mm)

(Hinweis) Werden die Grenzen tiberschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und den inneren
Bewegungsmechanismus, was sich negativ auf die Lebensdauer auswirkt.

Greifkraft

M Leitlinie fiir Greifpunkt-Abstand und Greifkraft

M Korrelation zwischen Greifkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich

50
45
40
35
30
25
20
15
10

5

0

Greifkraft (N)

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90100110
Stromgrenzwert (%)

(Hinweis) Gesamtwert fiir beide Finger, wenn der Greifpunkt-
Abstand (L, H) Null ist.

(Hinweis) Richtwerte. Die Schwankungsbreite liegt bei 0 bis 60 %.
Vor allem gesetzte Stromgrenzwerte auf3erhalb des
farbig markierten Bereichs ergeben eine noch gréere
Schwankungsbreite.

(Hinweis) Zum Greifen (Driicken) ist die Geschwindigkeit auf
5 mm/s festgelegt.

GRB4

100

Greifkraft (%)

Greifkraft (%)

0 5 10

Greifpunkt-Abstand L (mm)

15

20 2526 30

GRB4

0 10 20 30

Greifpunkt-Abstand H (mm)

40 42 50

(Hinweis) Zeigt die Greifkraft an der Uberhang-Position, wenn die max. Greifkraft auf 100 % gesetzt ist. Die Ergebnisse kénnen je nach
Steifigkeit der verwendeteten Finger-Aufsatze abweichen.

EC-GRB4 1 8



EC EleCylinder

Abmessungen

H Hub 8 mm

(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht. Die Kabelaustrittsrichtung kann geédndert werden bei

einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.
(Hinweis) Als Anhaltspunkt kann das Fiinffache in Erwégung gezogen werden bzgl. Anderung der Kabelaustrittsrichtung.

M3, Tiefe 4 @3 H7 Passloch, Tiefe 4
|
e / Y °
o3 :
2 \ AN % J/
v
SE. [A|ME.
M.E. \Home|
4] |l2s ME NN | |04
a 9.2 [0 4 0.5
0.5 1.2 11.2
Teiledetails Finger Offene Seite (Home): 9.2
Geschlossene Seite
==
@3 H7 Passloch, Tiefe 2 45 23 X
Offset-Referenzposition - (auch Uberliegend) 6.2 326 Schmier-
der zuldssigen Momente M " anschluss
- S
Aﬁ o1
2| | —
=
P \/\&
!
© 2 o &
0| cER N
Referenz- N - |
fache ¥
o
1 4-M3, Tiefe 4.5
104 Rahmenboden z 1 (auch gegeniiberliegend)
20 g2 — Langloch
é k4 (auch gegeniiberliegend)
g
23 H7 Passloch, Tiefe 2
4-M3, Tiefe 4 18 78
(4)
R
| — [ S - _
T v
T87 (©5)
= P2 \M
S
32
A
~a

H Hub 16 mm

(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht. Die Kabelaustrittsrichtung kann geédndert werden bei

einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.
(Hinweis) Als Anhaltspunkt kann das Fiinffache in Erwégung gezogen werden bzgl. Anderung der Kabelaustrittsrichtung.

2-M3, Tiefe 4

@3 H7 Passloch, Tiefe 4

=

X 1
Il Il =4
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ala ME /N Home 0.1
6. 8 0.5
() 13.7 (1)
0.5 15.7 157
. P Offene Seite (Home): 17.2
Teiledetails Finger r -
9 03 H7 Passloch, Tiefe 2 Geschlossene Seite (SE): 1.2
(auch gegentiberliegend)
Offset-Referenzposition 62 23
der zuldssigen Momente . 6.2 49.6
< Schmier- P1
o) /W L—
]
q Neph | | 2
V \\g$ /il
© a9 &
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194 50 19
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03 H7 Passloch, Tiefe 2
4-M3, Tiefe 4
(4.2)
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< O R Y I _ |
¢ () (05
= P2 \__Langloch
S
n o
]
~el

EC-GRB4

3D
CAD

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.elecylinder.eu

2D
CAD

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

Kabelaustrittsrichtung (Drehung)

Finger
Offnen/SchlieBen- (160) (20) (7.6)
Schraube
825
\b —
@ S|
w.T =
| © "
S @; % \ r_/_/—‘
| 5| @ \' e
10 Achskabel Linge 200 mm
Zulassiger Biegeradius R10
16.5 [

10010

3" Tiefe2

®
Detailansicht von P2
Details Referenzflachen-Langloch
Details Rahmenboden-Langloch

Detailansicht von P1
Schmierfett-
Anschluss

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

Kabelaustrittsrichtung (Drehung)

Finger
Offnen/SchlieBen- (145) (20) (7.6)
Schraube
2.5
Y
| N
\QT 2
| © 7
8 . @@% \ ’_/J_‘
5 ® i *ﬂ =)
10 Achskabel Lange 200 mm
Zuléssiger Biegeradius R10
165 |

3 5% Tiefe 2

%
Detailansicht von P2
Details Referenzflachen-Langloch
Details Rahmenboden-Langloch

Detailansicht von P1
Schmierfett-
Anschluss



EC EleCylinder

Ml Hub 32 mm

(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB3 sich nicht verzieht. Die Kabelaustrittsrichtung kann gedndert werden bei
einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.

(Hinweis) Als Anhaltspunkt kann das Fiinffache in Erwdgung gezogen werden bzgl. Anderung der Kabelaustrittsrichtung.

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

2-M3, Tiefe 4 @3 H7 Passloch, Tiefe 4
= t
E T T
foso 1 1jrees P
SE _g~ME
M.E. /INHome
4 | 4 s 0.1
86 16 0.
(1) 17.2 (1) (Offene Seite (Home): 332
05 19.2 _ [Geschlossene Seite (SE):12| _ 19.2

Teiledetails Finger
Kabelaustrittsrichtung (Drehung)

03 H7 Passloch, Tiefe 2

(auch gegentiberliegend)
Offset-Referenzposition 85 23

der zuldssigen Momente 6.2 726 .
3 n Schmier- gfnfg:;/Schlieﬁen (120) (20) (7.6)
1) y [anschluss - g
| P1 anscniuss Schraube
| 22.5
@ -
N\ N
awa| g Al 2 Y. ¢ ]
w3 @) @
™| M| 0 0.2 " IS
of |0 N
Referenz- N - \ b
fiche s—@) ¢ : Tm |
N 4-M3, Tiefe 4.5 1\ Achskabel Lange 200 mm
104 Rahmenboden % « (auch gegeniiberliegend) 10 Zuldssiger Biegeradius R10
20 R P2 Langloch 165 |
28 (auch gegeniiberliegend)
e
@
03 H7 Passloch, Tiefe 2 0010
4M3,Tiefeq 34 s 370 Tiefe2
(4.2) <«
% 5 %
o B e e s S s e i Detailansicht von P1 Detailansicht von P2
¢ o) D (©5) Schmierfett- Details Referenzflachen-Langloch
= P2 Langloch Anschluss Details Rahmenboden-Langloch
S
el
&
M Gewicht
| Hub [ 8 [ 16 [ 32 |
| Gewicht (g) I \ 103 \ 127 |

Passende Steuerungen

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

EC-GRB4
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EC-GRC4

Flacher Achsbreite

24y

Biirstenloser
DC-Motor

Schlitten-
Typ

2-Finger
Greifer

40

mm

M Modellspezifikationen

[ Serie |- Typ i - Hub Achs-Kabelld Motor-E/A - Optionen
i 8 8 mm " . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
L ‘ 0.75 mm 16 16 mm Achs-Kabellange siehe Tabelle unten Kabelldngen siehe Tabelle unten Tabelle unten
32 32mm

Horizontal H

—
An Decke

Vertikal

(1) Fiir den Betrieb ist eine Inline-Steuerung erforderlich. Ohne Optionswahl NCC ist diese im Lieferumfang enthalten. Weitere Informationen zur Inline-Steuerung siehe Seite 26.
(2) Die maximale Offnen/SchlieRen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.

(3) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Fiir die Ermittlung des Zuladungs-
gewichts, das durch die Achse beférdert werden kann, siehe ,Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes” im ,Greifer-Auswahlverfahren”.

(4) Beim Greifen des Werkstticks ist sicherzustellen, dass die Druckkraft-Betriebsart verwendet wird.

(5) Die Werkstiick-Greifkraft bleibt auch bei Stromabschaltung via Selbstverriegelung erhalten. Um das gegriffene Werkstlick wahrend der Stromabschaltung
wieder zu I&sen, ist an der seitlichen Offnen/SchlieBen-Schraube zu drehen oder der Finger-Aufsatz abzunehmen.

(6) Fur Informationen zum Anschluss an das E-Leitungssystem siehe Seite 33.

Achs-Kabellangen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabelldnge Name Code Seite
1~3 1~3m Achskabel-Anschlusslénge: 0.5 m ACO5 25
4~5 4~5m Achskabel-Anschlusslange: T m AC1 25
6~9 6~ 9 m (Hinweis 1) Achskabel-Anschlussldnge: 2 m AC2 25
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box 2 stehen maximal 8 m zur Verfigung. RCON-EC Anbindungs-Spezifik. (Hinweis 1) (Hinweis 3) ACR 25

Bei Auswahl der Option AC2 (Achskabel-Anschlussldnge von 2 m) maximal 7 m.
Die Gesamt-Kabellange zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs-
Kabelldnge dar nur bis 9 m betragen. Bei Auswahl der Option AC2 maximal 8 m.
Roboterkabel ist Standard.

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

(Hinweis)

(Hinweis)

Kabelcode Kabelldnge Nugﬁf;gsetzzy;ﬁ:z:tn‘;ng
0 Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1)
1~3 1~3m
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOCIIOI-RB
6~7 6~7m enthalten
8~9 8~9m

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

H 4-direktionales Anschlusskabel

g Nutzereigene Verdrahtung
Kabelcode Kabelldnge (ohne Steckbuchsen)
S1~S3 1~3m
54~55 4~5m CB-EC2-PWBIOCICICI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8 ~S9 8~9m

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

2 1 EC-GRC4

3-Punkt-Positioniermodus MF 25
Ausgeschlossene Inline-Steuerung (Hinweis 2) NCC 25
Umgekehrte Referenzposition NM 25
PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 25

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorg. (Hinweis 1) TMD2 25
Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 3) WL 25
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 3) WL2 25

(Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezi-
fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
AuBerdem ist keine Interface-Box 2 und kein Adapterkabel enthalten.

(Hinweis 2) Kann nur mit Achskabel-Anschlusslangen-Option (AC05, AC1, AC2) ausgewdhlt werden.

(Hinweis 3) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der drahtlosen
Kommunikations-Schnittstelle (WL) und der drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2).
Fir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
Interface-Box 2, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereitzu-
stellen, welche als Option erhéltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 28. Beziiglich der
drahtlosen Achsverfahr-Schnittstelle (WL2) ist unser Vertriebsteam zu kontaktieren.

Separat erhaltliche Optionen

Name Modell Seite
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC- 37
RCON-EC-Anschluss-Spezif. (Standard-Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel fiir CB-REC2-
RCON-EC-Anschluss-Spezif. (4-direktionales Anschlusskabel) | PWBIOCICICI-RB 37
Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Strom- | ECW-CVNWL-CB- 2
versorgung und RCON-EC-Anschluss-Spezif. (drahtlos) ACR

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



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen
Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Gewindesteigung (mm) 0.75 Antriebssystem Linke/rechte Gleitspindel @4 mm
Greifbetrieb Max. Greifkraft (N) (beide Seiten) 46.5 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Max. Zugriffsgeschwindigkeit (mm/s) (pro Seite) 5 Spiel max. 0.15 mm
Max. Geschwindigkeit (mm/s) (pro Seite) 13 Leerweg (pro Seite) max. 0.15 mm
AT Min. Geschwindigkeit (mm/s) (pro Seite) 1 Linearfiihrung Begrenztes Lager
Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) (pro Seite) 0.1 Z{Bssiiges Simidies Ma: <Hub 8 mm> 0.218 N-m / <Hub 16/32 mm> 0.368 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) (pro Seite) 0.1 [P Mb: <Hub 8 mm> 0.312 Nem / <Hub 16/32 mm> 0.525 N-m
Hub (pro Seite) Min. Hubldnge (mm) (pro Seite) 4 Mc: <Hub 8 mm> 1.130 Nm / <Hub 16/32 mm> 1.510 N:m
Max. Hubldnge (mm) (pro Seite) 16 Zuléssige horizontale Haltekraft| <Hub 8 mm> 63N / <Hub 16/32 mm> 84N

B Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

@a 5
w ¥
Mb Ve

Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

Schutzart

IP20

Schwingungsfestigkeit |

49m/s’

Produktkonformitét

CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline

Motortyp

Birstenloser DC-Motor (29.2) (Stromaufnahme: max. 1.1A)

Enkodertyp

Inkremental

Anzahl der Enkoderpulse

800 Pulse / Umdrehung

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes

Die Abstande (L, H) der Rahmen-Anbauflache des Greiffingers zum Greifpunkt miissen im abgebildeten Bereich liegen.

Greifpunkt

3 GRC4 (Hub 8 mm) 5 GRC4 (Hub 16/32 mm)
30 Greifstrom 50 % 45 Greifstrom 50 % l
\ ] i
£ Greifstrom 60 % = 40 Greifstrom 60 %
g2 ! E 35 I
= Greifstrom 70 % = Greifstrom 70 %|
T 20 T 30 ‘
= Greifstrom 80 % 2 55 \/\ Greifstrom 80 %
s ) \ | )
o 15 — Greifstrom 90% — | gﬁ 20 L Greifstrom 90 % —
= - I I - A I I I
§ 10 - — ——Greifstrom 100 % é 15 — Greifstrom 100 %
< \ \ N Z 10 . ——
5 \ —— \ N
V\\\\\ X S
0 N . AN
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Greifpunkt L (mm) Greifpunkt L (mm)

(Hinweis) Werden die Grenzen tiberschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und den inneren
Bewegungsmechanismus, was sich negativ auf die Lebensdauer auswirkt.

Greifkraft

M Leitlinie fiir Greifpunkt-Abstand und Greifkraft

M Korrelation zwischen Greifkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich

50
45
40
35
30
25
20
15
10

5

0

Greifkraft (N)

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90100110
Stromgrenzwert (%)

(Hinweis) Gesamtwert fiir beide Finger, wenn der Greifpunkt-
Abstand (L, H) Null ist.

(Hinweis) Richtwerte. Die Schwankungsbreite liegt bei 0 bis 60 %.
Vor allem gesetzte Stromgrenzwerte auf3erhalb des
farbig markierten Bereichs ergeben eine noch gréere
Schwankungsbreite.

(Hinweis) Zum Greifen (Driicken) ist die Geschwindigkeit auf
5 mm/s festgelegt.

GRC4

100

Greifkraft (%)

Greifkraft (%)

0 5 10

Greifpunkt-Abstand L (mm)

15

20 2526 30

GRC4

0 10 20 30

Greifpunkt-Abstand H (mm)

40 42 50

(Hinweis) Zeigt die Greifkraft an der Uberhang-Position, wenn die max. Greifkraft auf 100 % gesetzt ist. Die Ergebnisse kénnen je nach
Steifigkeit der verwendeteten Finger-Aufsatze abweichen.

EC-GRC4 2 2



EC EleCylinder

Abmessungen

H Hub 8 mm

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.elecylinder.eu

(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB sich nicht verzieht. Die Kabelaustrittsrichtung kann geédndert werden bei

einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.

(Hinweis) Als Anhaltspunkt kann das Fiinffache in Erwégung gezogen werden bzgl. Anderung der Kabelaustrittsrichtung.

M3, Tiefe 4

103,

)

03 H7 Passloch, Tiefe 4
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%

Detailansicht von P2
Details Referenzflachen-Langloch
Details Rahmenboden-Langloch

Bl Hub 16 mm

Schmierfett-
Anschluss

Detailansicht von P1
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CAD
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CAD

M.E: Mechanischer Endpunkt
S.E: Hub-Endpunkt
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(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB3 sich nicht verzieht. Die Kabelaustrittsrichtung kann gedndert werden bei

einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.

(Hinweis) Als Anhaltspunkt kann das Fiinffache in Erwégung gezogen werden bzgl. Anderung der Kabelaustrittsrichtung.

M.E: Mechanischer Endpunkt
S.E: Hub-Endpunkt
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EC-GRC4
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EC EleCylinder

B Hub 32 mm
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuB3 sich nicht verzieht. Die Kabelaustrittsrichtung kann gedndert werden bei M.E: Mechanischer Endpunkt
einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box. S.E: Hub-Endpunkt

(Hinweis) Als Anhaltspunkt kann das Fiinffache in Erwdgung gezogen werden bzgl. Anderung der Kabelaustrittsrichtung.

n P2 Langloch
2M3Tiefed @3 H7 Passloch, Tiefe 4 :gisfg’éh) o — AE%
(Passloch) —XE)—9¢
@
o
4 &
=
L\ P @3 H7 Passloch, Tiefe 2 27 4-M3, Tiefe 4
DO 3
T )
7/ ; 0
= |
s ‘ & “4
44 A8
86 ol = —
o 172 o | PP | s i B | PPN |
1908111 %999 o
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Offene Seite (Home): 332
0.5 19.2 Geschlossene Seite (SE):12] _ 19.2
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| e s
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< | —|
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0 g o—(i—o
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g2l ]
Detailansicht von P2 Detailansicht von P15 & =
Details Referenzflachen-Langloch Schmierfett- @
Details Rahmenboden-Langloch Anschluss o P2
B Gewicht
[ Hub [ 8 [ 16 [ EP) |
[ Gewicht (g) \ 77 \ 97 \ 19 |

Passende Steuerungen

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

EC-GRC4



EC EleCylinder

Modelloptionen EIeCyIinder Serie

AC05/AC1/AC2 Alle Modelle

Wiewohl die Achskabel-Anschlusslange standardmafig 0.2 m betragt, ist diese optional auf 0.5 m, 1 m oder 2 m anderbar.
* Esist sicherzustellen, dass eine Gesamtkabelldnge von 10 m des Achskabel-Anschlusses, Relais-Verldngerungskabels und Netz-E/A-Kabels nicht tiberschritten wird.

ACR e EE Alle Modelle

Uiy Diese Option wird gewahlt fuir den Anschluss einer R-Einheit (RCON/RSEL/REC) an ein Feldnetzwerk (tiber Anbindungs-Einheit RCON-EC).
* Spezifikation fiir den direkten Anschluss an RCON-EC. Eine Drahtlos-Kommunikation erfordert die separate Bereitstellung einer Interface-Box 2 und Netz-/E/A-Kabel.

M F i LEE Alle Modelle

)0y Diese Option ermdglicht eine 3-Punkt-Positionierung (mit Zwischenstopp).

N c c g EES Alle Modelle

2l Die Inline-Steuerung ist nicht im Lieferumfang enthalten. Diese Option dient zum exklusiven Erwerb der Haupteinheit.
(Hinweis) Fiir die Ldnge des Relais-Kabels und des Netz-E/A-Kabels kann nur ,0” ausgewahlt werden.
Die Option gilt nur firr die Achskabel-Anschlusslangen AC05/AC1/AC2. Die Interface-Box 2 bleibt von der Lieferung ausgeschlossen.

N M g ES - Alle Modelle

Sl Die normale Referenzposition befindet sich auf der Motorseite. Aber wahlweise kann diese Position auf die entgegengesetzte Seite
gelegt werden, um z.B. andere Konfigurationen beim Geratelayout zu ermdglichen.

PN i LEE  Alle Modelle

Die EC-Serie wird standardmaRig mit NPN-Spezifikation der Ein- und Ausgange zum Anschluss externer Gerdte angeboten.
Mit Angabe dieser Option werden die Ein- und Ausgange mit PNP-Spezifikation geliefert.

TMD2 Alle Modelle

i)l Optionale Spezifikation, die einen Stop-Eingang fiir den Achsbetrieb einschlief3t. Diese Option kann z.B. gewdhlt werden, wenn nur die
Antriebsquelle fiir den EleCylinder abgeschaltet werden soll. Fiir Einzelheiten zu den Anschlussverbindungen siehe S. 33.

WL i EEE - Alle Modelle

)0y 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 kénnen via Funkverbindung eingegeben werden.
Drahtlos-Kommunikation via RCON-EC-Verbindung erfordert die separate Bereitstellung einer Interface-Box 2 und Netz-/E/A-Kabel.

WI_2 EadEE Alle Modelle

Bei Angabe der Option WL2 stehen alle Drahtlos-Funktionen der Option WL zur Verfigung (Eingabe von Startpunkt, Zielpunkt und BGV).
Zusétzlich ist ein Testbetrieb zum Verfahren der Achse maoglich (Bewegung zum vorderen/hinteren Endpunkt, Tippbetrieb, Feinverstellung).
Der Einsatz dieser Funktion ist allerdings nicht im Automatik-Betrieb moglich. Fiir Warnhinweise zum Achsbetrieb mit Drahtlos-Kommunikation siehe EC Katalog V10'S. 118.
(Hinweis) Eine Abanderung von WL zu WL2 oder umgekehrt kann nicht kundenseitig erfolgen. Bzgl. dessen kontaktieren Sie IAI.
Drahtlos-Kommunikation via RCON-EC-Verbindung erfordert die separate Bereitstellung einer Interface-Box 2 und Netz-/E/A-Kabel.
2 5 Optionen



EC EleCylinder

Hl Standardzubehor

Optionscode

Beschreibung

<Abmessungen>

3 9
\1 Status-LED

Optionscode

Beschreibung

<Abmessungen>

o

I

Steckbuchse Spannungs-
fiir Achskabel- Bohrloch-Durchmesser versorgungs-E/A- Teaching-Anschluss
anschluss fiir Achskabel- Steckeranschluss

anschluss: min. 018 Status-LED

Auto-Servo-AUS-Funktion

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

Bei aktivierter Auto-Servo-AUS-Funktion wird die Servosteuerung automatisch nach der letzten Bewegung, nach einem Achs-Stopp
oder einer festgesetzten Zeit (Latenzzeit) abgeschaltet. Wenn der nachste Befehl eingegeben wird, schaltet sich die Servosteuerung
automatisch auf EIN und die Bewegung beginnt zu der festgelegten Position.

Da kein Haltestrom bei Stopp der Achse ausgegeben wird, verringert sich der Stromverbrauch.

Einschaltdauer

Die Einschaltdauer (Dauerlauf-Prozentrate) bildet die aktive Betriebszeit der Achse in jedem Arbeitszyklus ab.

Der EleCylinder Mikro-Zylinder kann mit einer prozentuale Einschaltdauer von 100 % betrieben werden.

Ge-
Twm D: Einschaltdauer Sﬁf‘g”ﬁ;”.t
D =—— x 100 (%) i )
Tu + Tr Tm: Betriebszeit
(einschlieRlich
Schubbetrieb)

Tr: Stillstandszeit

Beschleu-  Konstantgeschwin-  Verzo- Haltbereich Zeit
nigung digkeitsbereich gerung
Betriebszeit Tu Stillstandszeit Tr
1 Arbeitszyklus

Einschaltdauer 2 6
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Ersatzteile (Achse)

R1/T2

GRB4/GRC4

@ Inline-Steuerung
@ Interface-Box 2

@ Inline-Steuerung (Zubehaor)

Typ Drahtlos Modellcode
R1T2 Nein/WL EC-CCB-JY001
GRB4/GRC4 WL2 EC-CCB-JY001-WL2

(Hinweis) Die Parameter und Positionsdaten werden auf der Steuerplatine eingestellt und so ausgeliefert.
Bei der Bestellung ist der Achstyp mitzuteilen, damit die Bauteile entsprechend ersetzt werden.

@-1 Interface-Box 2

Typ Drahtlos E/A Modellcode
) NPN EC-CVN-CB
Nein
R1/T2 PNP EC-CVP-CB
GRB4/GRC4 NPN EC-CVNWL-CB
WL/WL2
PNP EC-CVPWL-CB

(2-2 Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung

Typ Drahtlos E/A Modellcode
NPN EC-CVN-CB-TMD2
Nein
R1T2 PNP EC-CVP-CB-TMD2
GRB4/GRC4 NPN EC-CVNWL-CB-TMD2
WL/WL2
PNP EC-CVPWL-CB-TMD2

(-3 Interface-Box 2 fiir getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation

Tvp Drahtlos E/A Modellcode
R1/T2
GRBA/GRCA WL/WL2 NPN/REC EC-CVNWL-CB-ACR

2 7 Ersatzteile (Achse)
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Verbindungsmuster

Fur die Verbindung des EleCylinders mit einer SPS stehen drei Anschlussmethoden zur Verfligung.

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

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel

. oder Klemmleisten-Stecker (Hinweis)
Relais-Verlangerungskabel

Achskabel (Hinweis) | (Kabellange:
i nterface-Box 2
(Kabellange: stdmaig 0.2 m, Inline-Steuerung <EC-RE_§-PWBIODD»RB»JY> om~9m)
optional 0.5m /1 m/2m) (Kabellange: 0.3 m) (Kabellange: 1 m ~ 8 m)
e o B n I
k e J SPS
Standard-Zubehor

* Die Interface-Box 2-Spezifikation variiert entsprechend den

Mikro-Zylinder : . ! ! g
Y ausgewahlten Optionen. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 27.

(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange von Achskabel, Relais-Verlangerungskabel und Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (oder kundenseitig vorbereitetes Kabel im Fall eines Klemmleisten-Steckers) sollte < 10 m sein.

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

Achskabel

(Kabellange: stdmé&Rig 0.2 m,
optional 0.5 m/1m/2 m)

Inline-Steuerung
<EC-CCB-JY001>
(Kabellange: 0.3 m)

Relais-Verlangerungskabel
<EC-REC-PWBIOCI-RB-JY>

(Kabellange: 1 m ~9 m) Kundenseitig

vorbereitet

(] .

-y

Standard-Zubehor

* Verlangerungskabel fur das Relais
nur wenn erforderlich.
Dazu ist der Achstyp auszuwahlen.

J

EC Anbindungs-Einheit

T g

Handprogrammiergerét Drahtgebundener
TB-03 (drahtgebunden) Fahrt-Handregler
TBD-1

SPS

Mikro-Zylinder
*Mit Optionswahl: ACR

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

Die Konfiguration unten zeigt die Spezifikation

mit drahtloser Kommunikations-Schnittstelle (WL).
Bzgl. der Sonderspezifikaktion mit drahtloser
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel  Achsverfahr-Schnittstelle (WL2) kontaktieren Sie IAI.
fir RCON-EC-Anschluss-

Spezifikation (Hinweis)

(Kabellange: 1 m ~ 8 m)

Interface-Box 2

<EC-CVNWL-CB-ACR>

Relais-Verlangerungskabel
<EC-REC-PWBIOOIO-RB-JY>
. . (Kabellange:
Achskabel (Hinweis) 1m-~8m)
(Kabellange: stdméaRig 0.2 m,
optional 0.5m/1m/2m)

Inline-Steuerung
<EC-CCB-JY001>
(Kabellange: 0.3 m)

— O s - n

Kundenseitig
vorbereitet

E—a

H%J Ny SPS
- . EC Anbindungs-Einheit
Standard-Zubehor Separat bereitzustellen
ikro-7vli * Verlangerungskabel fur das Relais
Ml_kro _Zy“nder nur wenn erforderlich. f//{ f//
*Mit Optionswahl: ACR Dazu ist der Achstyp auszuwahlen. &
(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange von Achskabel, Inline-Steuerungskabel, Relais-Verlangerungskabel und Handprogrammiergeréat Drahtloser
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel fiir die RCON-EC-Anschluss-Spezifikation sollte < 10.4 m sein. TB-03 (drahtlos) Fahrt-Handregler
TBD-1WL

Verbindungsmuster 2 8
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Schubbetrieb

Schubbetrieb ist eine Funktion, mit der wie bei einem Pneumatikzylinder die Schubstange oder der Tischschlitten gegen ein Werkstlick gedriickt wird.
Vor dem Einsatz sind die Nutzeranweisungen und VorsichtsmaBnahmen unten zu prifen.

Die Korrelation zwischen Schubkraft und Stromgrenzwert ist in dem folgenden Beispiel dargestellt.
* Der Schubkraft-Wert wird aus Motordrehmoment und mechanischem Wirkungsgrad berechnet. Die Schubgeschwindigkeit betréagt 10 oder 5 mm/s.

(Beispiel)

[Schubkraft-Einstellung] Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

« Die Schubkraft-Einstellung wahrend des Schubbetriebs erfolgt
am EleCylinder durch Anderung des Schubkraft-Prozentwerts.

1 Empfohlener Bereich

- Dazu ist die Schubkraft fiir das Modell auf der Produktseite im
,Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert” zu prifen 10

Steig. 05
und ein die Voraussetzungen erfiillendes Modell auszuwahlen. Z 3 L
£ /Steic. 1
[Auswahlmethode fiir Spindelsteigung] % 6 3
- Eine Spindelsteigung mit der benotigten Schubkraft ist aus dem 2 4 7 |
(U] g—
empfohlenen Stromgrenzwert-Bereich zu wahlen (s. Abb. rechts). v |

2
« Steigung 1 ware fiir den Typ EC-R1 in der Abb. rechts bei einer
erforderlichen Schubkraft von 5 N angemessen. Steigung 0.5 wiirde 0070 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
den Einstellungsbereich einschrénken. Stromgrenzwert (%)

4 N
A Achtung

- Das ,Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert” zeigt die unteren Schubkraft-Leitlinien furr jeden Stromgrenzwert an.

- Individuelle Abweichungen im Motor und Schwankungen bei der mechanischen Effizienz kénnen den unteren Schubkraft-Grenzwert anheben,
auch wenn der Stromgrenzwert gleich bleibt.

Dies gilt insbesondere bei einem Stromgrenzwert von bis zu 30 %, wodurch sich der untere Schubkraft-Grenzwert um 40 % und mehr erhéhen kann.

. /

Hinweise zum Einsatz von Tischschlitten-Achsen im Schubbetrieb

Fiir Schubbewegungen mit einer Tischschlittenachse ist der Stromwert fiir die Schubkraft so zu begrenzen, dass das Gegenkraftmoment,

das von der Schubkraft erzeugt wird, nicht das zuldssige dynamischen Lastmoment (Ma; Mb) gemaR Katalogangabe bersteigt.

Zur Veranschaulichung der Momentenberechnung kann der Wirkpunkt des Fihrungsmoments aus den Abbildungen unten entnommen werden.
Bei der Berechnung des erforderlichen Moments ist der Versatz des Wirkpunktes der Schubkraft zu beriicksichtigen.

Bitte beachten: Wenn eine zu hohe Kraft wirkt, die das zuldssige dynamische Lastmoment Ubersteigt, kann die Flihrung beschadigt und die
Lebensdauer verkirzt werden. Gleichermafen ist ein ausreichender Sicherheitsfaktor bei der Festlegung der Schubkraft zu berticksichtigen.

24 Offset-Referenzposition
der zuldssigen Momente

— /

6.45

6.45

21

14.55
14.55
L

@
=

1]

_,.

Berechnungsbeispiel:

Wenn eine EC-T2-Achse im Schubbetrieb mit 10 N arbeitet, die an der Stelle wie rechts abgebildet wirkt, wird das auf die
Fiihrung wirkende Moment Ma berechnet zu: Ma = (6,45 + 20) X 10 = 364,5 (N-mm) = 0,3645 (N-m).

IS
1S
<
10N =
Das zuldssige dynamische Lastmoment Ma der EC-T2-Achse
betragt 0,691 Nem und liegt Giber dem Wirkmoment von 0,3645 N.m.

Der Schubbetrieb ist also bei diesem Wert akzeptierbar.

Genauso wenn ein Mb-Moment wahrend einer Schubbewegung
— auftritt, ist das Moment aus der Lange der Auskragung zu errechnen,
welches im zuldssigen dynamischen Lastmoment-Bereich liegen muss.
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EC EleCylinder

Zulassige Auskragung

Dies ist die ungefdhre Auskragldnge, bei der die Achse Mb

reibungslos arbeitet trotz eines auf dem Tischschlitten Me Ma Ma
mit Versatz befestigten Werkstiicks bzw. Halterung. L L

Wenn die Lange den zuldssigen Wert erheblich =

Uberschreitet, kann dies Schwingungen verursachen /</
L

und entsprechend zu Fehlfunktionen fiihren.
Die Achse ist innerhalb der Richtwert-Lange einzusetzen.

Anbindungstabelle EleCylinder mit Fahrtsteuerungs-Handeingabegeraten

M EleCylinder-Einzeleinheit O: Verbindung/Betrieb moglich

Handeingabegerit Verbindung/Betrieb 55?52’&2&22‘3331’12,
TB-02/03 o 1
Draht-
gebundene
Verbindung | prahtgebundener
Fahrt-Handregler @) 1
(TBD-1)
N o
TB-03 *1 2
Drahtlose "2
Verbindun
g Drahtloser 3 O
Fahrt-Handregler *1 2
(TBD-1WL) *2

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

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

Verbindungsmuster

(A): SEA-Verbindung mit Mastereinheit (B): Drahtlos-Verbindung

7 (7

3

* SEA-Verbindung mit EleCylinder-Haupteinheit erfordert eine Interface-Box.

O: Verbindung/Betrieb méglich  A: Verbindbar/einige Betriebsvorgange nicht moglich

R — Verbindungs- AUTO (bei Automatikbetrieb) Manuell
t . ; Praferenzordnun . : Praferenzordnun
muster Verbmdung/Betneb (fair Simultan-Anbindung) Verbmdung/Bet"eb (far Simultan-Anbindung)
Draht-
gebundene TB-02/03 ® *% 1 (@) 1
Verbindung
ul A O
TB-03 *1 2 *1 2
Drahtlose *3 *2
Verbindung
Drahtloser N A @)
Fahrt-Handregler *1 2 *1 2
(TBD-1WL) *4 *2

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

*3 Nur Uberwachung wird unterstiitzt (Fahrtbetrieb ist nicht méglich).
*4 Einstellungen fur Geschwindigkeit und Beschleuigung/Verzégerung sind moglich. Positionseingabe und Testablaufe sind nicht moglich.
Referenzdaten 3 0



EC EleCylinder

Systemkonfiguration

SPS

Zubehdr: Enthalten, wenn im Achsmodell-Bestellcode ausgewiesen
Option: Separate Bestellung erforderlich
PC-Software P P g
(Siehe S 36) i N
Nur Software / N
<Modell: IA-OS> . . .
. L EC Anbindungs-Einheit
<Verdrahtung> Mit zugehorigem

(Siehe RCON-Katalog V2)
<Modell: REC-GW-[]

I

I

1

1

Fir,24V*und ,0 V* sollte die Aderstérke :
| +RCON-EC-4>

1

I

1

1

1

|

[}

AWG18 betragen. Andere Signalleiter
sollten mindestens AWG26 besitzen.
* Alle Kabel sollten < 10 m sein.

Anschlusskabel
<Modell: IA-OS-C>

Einheit fir Verbindung zu
einem Feldnetzwerk.

Iqterfa ce-Box 2 . (Hinweis) Der Anschluss der EC-Anbindungs-Einheit unterscheidet
(Siehe 5.27) zwischen drahtgebundener oder drahtloser Verbindung.
Spannungsversorgungs-E/A-Stecker *Die enthaltene Spezifika- Inline-Steuerung (Hinweis) Siehe hierzu ,Anschluss iiber EC Anbindungs-Einheit".

tion ist abhangig von der

(Siehe S. 26) N -
Achsoptions-Auswahl.

I—-D

Stecker flr kundenseitigen Versorgungs-
anschluss und E/A-Kabelverdahtung.

\\\\\

<Modell: siehe unten> J
: ¢
_1 4
’
’ N
, ~
<
(Sspa:]n r;l.;n?sversorgungs-E/A-Kabel , [ Option | ff
iehe S 37, ’
rah ndener rahtloser
<Modell: CB-EC-PWBIOCIJI-RB (Standard-Stecker)> I?a?\rtt—%lzaudrgele? I?azrtt—sz‘:ldre ler
<Modell: CB-EC2-PWBIOCIICI-RB (4-Weg-Stecker)> ) 9 . 9
. . (Siehe S 35) (Siehe S. 35)
Kabel fiir Versorgungsspannung und E/A—Slgnale der SPS. \
\ <Modell: TBD-1> <Modell: TBD-TWL>
DC24V 24VDC- Spannungsversorgung ‘\
Spannungs- *Kann kundenseitig
versorgung
NG bereitgestellt werden. (f Drahtloses/-gebundenes (f& Drahtloses/-gebundenes
Ve Handprogrammiergerat Handprogrammiergerat
mit Versorgungs-Einheit (Siehe S 35)
FG - -
@ 24 VDC Span (iehe § 35) <Modell: TB-03-1>
nungsversorgung <Modell: TB-03E-SCN-CI>
(Siehe 5.36) *AnschlieBbar ist auch das draht- *AnschlieBbar ist auch das
<Modell: PSA-24> gebundene Handprogrammiergerét mit drahtgebundene Hand-
* Erscheint demnéchst. Spannungsversorgungs-Einheit , TB-02E*. programmiergerat ,TB-02".

(Hinweis) Bei nicht ausreichender Kabellédnge ist das Spannungsversorgungs-E/A-Kabel mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation anzuschlieBen.

Verdrahtung der EC-Anschlusseinheit

(Fr drahtgebundene Handprogrammiergerat-Verbindung) (Fir drahtlose Handprogrammiergerat-Verbindung]

Inline-Steuerung Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
(Siehe S. 26) (Siehe S.37)
<Modell: CB-REC-PWBIOCICICI-RB
{1 |

(Standard-Stecker)>

<Modell: CB-REC2-PWBIOCICICI-RB

(4-Weg-Stecker)>
Inline-Steuerung (Hinweis)
(Siehe S 26)
<EC-CCB-JY001>

EC Anbindungs-Einheit

EC Anbindungs-Einheit

o

P Option ]
Handpro- Drahtgebundener Interface-Box 2 \\/ Handpro- Drahtloser
grammier- Fahrt-Handregler (5'::"; 5”27) N grammier- Fahrt-Hand-

. <Modell: .
gerat EC-CVNWL-CB-ACR> gerat regler
(Hinweis) Bei nicht ausreichender Kabellénge ist das Spannungsversorgungs-E/A-Kabel mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation anzuschlieen.
Zubehorliste

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

Produktkategorie
Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge RCON-EC-Anschluss-Spezifikation Zubehor
(Angabe im Achsmodell-Bestellcode) (ACR)
o Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker *
Ja
1~9 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIOLII[]-RB)

[4-Weg-Stecker] * Modellcode: 81702010-03-000-00 bei ausgewahlter TMD2-Option; andernfalls 1-1871940-6-ENG. Bei ausgewahlter MF-Option ist ,-MF” am Ende des Modellcodes einzugeben.

Produktkategorie

Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge RCON-EC-Anschluss-Spezifikation
(Angabe im Achsmodell-Bestellcode) (ACR)

S1~S9 Nein
3 1 Steuerung

Zubehor

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




EC EleCylinder

Technische Daten (Inline-Steuerung)

Parameter Spezifikation
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £10 %
Z:;r%a;f:?::?j:n Steuerungsstrom) nom. 0.7 A, max. 1.1 A (mit RCON-Anschluss: nom. 0.4 A, max. 0.8 A)
Warmeabgabe (bei Einschaltdauer von 100 %) | 2 W
Einschaltstromspitze (Hinweis 1) 25A
Voriibergehende Spannungsfehler-Resistenz | max. 500 ps
Motor-Grofe 29.2
Motor-Nennstrom 0.4 A

Motor-Steuerungsmethode

Rechteckwellen-Gleichstromantrieb

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental (Auflésung: 800 Pulse/U))

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Port)

RS485: 1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll)

Anzahl Eingdnge 3 Eingangskontakte (Vorwarts, Rlickwarts, Alarm-Riicksetzung)
Spezifika- Eingangsspannung | 24 VDC £10 %
tion der Eingangsstrom 5 mA / Schaltung
Eingdnge | Kriechstrom max. 1 mA / Kontakt
Trennung Potentialgebunden
PEA w 3 Ausgangskontakte (Vorwarts beendet, Riickwarts beendet, Alarm-Meldung)
Anzahl Ausgange _ . ) . )
* Bei ausgewahlter MF-Option an 4 zusatzlichen Kontakten ,Zwischenhalt beendet*
Spezifika- | Ausgangsspannung | 24 VDC +10 %
tion der
Ausgiinge Ausgangsstrom 50 mA / Schaltung
Restspannung max. 2 V
Trennung Potentialgebunden

Dateneinstellung und Eingabemethode

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

Datenspeicherung

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

Statusanzeige der Steuerung
LED-

Servo EIN (grtin) / Alarm (rot) / Initialisierung bei Spannung EIN (orange) / Nebenfehler-Alarm (grtin/rot
im Wechsel blinkend) / Bei Teaching-Verfahren: Wechsel zurlick in Normalbetrieb (rot) /
Servo AUS (unbeleuchtet) / AUTO Servo AUS (griin blinkend)

Anzeigen
Statusanzeige der
Drahtlosverbindung

Initialisierung von Wirless-Hardware ohne Drahtlosverbindung oder Anschluss von Handprogrammiergerat
(unbeleuchtet) / Drahtlosverbindung (griin blinkend) / Fehler Wireless-Hardware (rot blinkend) /
Initialisierung bei Spannung EIN (orange)

Vorausschauende Instandhaltung /
Vorbeugende Wartung

Wenn die Anzahl der Verfahrbewegungen oder zuriickgelegte Wegstrecke den eingestellten Wert
Uberschritten hat oder bei Uberlastwarnung blinkt die LED-Anzeige (rechte Seite) griin/rot im Wechsel.
* Nur wenn im Voraus konfiguriert

Betriebstemperatur

0~40°C

Luftfeuchtigkeit

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

Umgebungsbedingungen

Vermeidung von korrosiven Gasen und exzessiver Staubbelastung

Dielektrische Spannungsfestigkeit

10 MQ bei 500 VDC

Berlihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 1 (Basisisolierung)

Schutzart

1P20

Schwingungsfestigkeit

4.9 m/s?

Kihlmethode

Naturliche Luftkiihlung

(Hinweis 1) Der Einschaltstrom flieBt fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Spannungsversorgung. Der Einschaltstrom-Wert (fiir 40 °C angegeben) variiert abhangig von der

Impedanz der Spannungsversorgungslinie.

<Hinweise zur Inline-Steuerung>

¢ Der Steuerungsbereich sollte fixiert werden, um unverhaltnismaRigen StoRReinwirkungen vorzubeugen.
* Die Achse darf nicht ohne Inline-Steuerung mit der Interface-Box 2 oder der EC-Anbindungs-Einheit verbunden werden.

Pneumatikzylinder-Verfahren

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

<Achtung>

Ein Betrieb im Einzelwege-Ventil-Verfahren ist nicht durchfihrbar tiber eine AnschlufBverbindung mit RCON-EC.
Bei ausgewahlter MF-Option muss das Pneumatikzylinder-Verfahren auf ,3 Positionen” gedndert werden.

Steuerung 3 2



EC EleCylinder

E/A-Spezifikationen

E/A Eingange Ausgange
Eingangsspannung 24VDC +£10% Lastspannung 24VDC £10%
Eingangsstrom 5 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt
Spezifikation _ R i
’ e, o Sparmung i, 19V0C
Kriechstrom Max. 1 mA/Kontakt Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Trennung Keine Trennung von externer Schaltung Keine Trennung von externer Schaltung

NPN

E/A-

Interne Spannungsver-
sorgung 24V

Inteme
Eingangs- SE i
Kemme.

Externe
Spannungsver-
sorgung 24V

Last

Ausgangs-
o Klemme

Schaltung

Logik

PNP

Externe
Spannungsver-
sorgung 24V

Interne.

y Schaltung
Eingangs-
Klemme.

Interne Spannungs-
versorgung 24V

Interne
Schaltung
Last

Ausgangs-
Klemme

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

Verdrahtung

E/A Standard-Spezifikation TMD2-Spezifikation (Option)
Bei der TMD2-Spezifikation ist die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung getrennt.
Spannungs- 0VAL Bl24av 0VAL B1 24 V (Antrieb)
versorgungs- (Reserve) A2 B2 Bremsfreigabe 24V (Steuerung) A2 B2 Bremsfreigabe

E/A-Stecker

LRuckwarts abgeschlossen A3
,Vorwérts" abgeschlossen A4
Alarm-Ausgang A5

(Reserve) A6

B3 ,Riickwérts“-Befehl (Hinweis 1)
B4 ,Vorwarts“-Befehl (Hinweis 1)
B5 Alarm-Reset

B6 (Reserve)

JRuckwarts* abgeschlossen A3

LVorwarts" abgeschlossen A4
Alarm-Ausgang A5
(Reserve) A6

B3 ,Ruckwarts“-Befehl (Hinweis 1)
B4 ,Vorwérts“-Befehl (Hinweis 1)
B5 Alarm-Reset

B6 (Reserve)

ov 24V oV 24V
Schwarz Rot .
ov Al Bl —e24V ov @-Schwarz 1,y gy 24V (Antrieb)
Braun
B2|— Y ~—@ Bremsfreigabe B2 Bremsfreigabe
9 9
NPN A2 24V (Steuerung)
N . Orange Blau JRuckwarts* . . N o Orange LRuckwarts*
(Hinweis 1) ,Riickwarts“-Befehl @—~———B3 AZ——F——@ abgeschlossen (Hinweis 1) ,Rickwarts“-Befehl S A3 abgeschlossen
. . Violett arts" . . i arts*
(Hinweis 1) ,Vorwarts™Befehl @~——"{ps g 251 g »YOMWars (Hinweis 1) ,Vorwérts*Befehl @-—~"""—g4 A4 »VOrwarts
s . abgeschlossen - abgeschlossen
Alarm-Reset >~ BS A5 —%—QI Alarm-Ausgang Alarm-Reset ~Crin_| BS A5 Alarm-Ausgang
E/A-
Logik 2av ov 24V ov
2oy RO g a|Schwarz § o\ 24V (Antrieb) @—~Rt_1g;  a1|Schwarz g o
Bremsfreigabe ~Braun B2 Bremsfreigabe ~Braun |g;
PNP 24V (Steuerung) @—~Helbauiay
. " Rickwarts"
L Ruckwarts* inwei i Arts™| ~Orange| »
(Hinweis 1) ,Rickwarts"-Befehl @— 221953 A3 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Riickwérts*-Befehl B3 A3 abgeschlossen
. - . . Violett Vorwarts*
A Violett “ S~ ”
(Hinweis 1) ,Vorwarts"-Befehl 222 1gs  aaf- gx\tlnzrevl?:ﬁassen (Hinweis 1) ,Vorwarts"Befehl B4 A4 abgeschlossen
Alarm-Reset @—~Crn_lzs s Alarm-Ausgang Alarm-Reset —~CN 15 a5 Alarm-Ausgang

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart &ndert sich B3 auf ,Vorwarts/Ruckwarts-Befehl” und B4 auf ,Unbelegt”.

E/A-Signaltabelle

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

Pin-Nr. Stecker-Signal Signalkirzel Funktionsbeschreibung

B3 (Hinweis 1) ,Ruckwarts” STO Einfahrt zum hinteren Ende

B4 (Hinweis 1) Vorwarts” ST1 Ausfahrt zum vorderen Ende

B5 Alarm-Reset RES Ruicksetzung der Alarmmeldung

A3 ,Ruckwarts” abgeschlossen LSO/PEO Abschluss der Einfahrt/Zugbewegung
A4 LVorwarts” abgeschlossen LS1/PE1 Abschluss der Ausfahrt/Druckbewegung
A5 Alarm ,Steuerungsstatus” *ALM Alarmerkennung (Kontakt B)

B2 Bremsfreigabe BKRLS Zwangslosen der Bremse (*keine Unterstiitzung fir dieses Produkt)
B1 (Hinweis 2) 24V 24V Eingang 24 V

Al oV oV Eingang 0V

A2 (Hinweis 2) (24 V) (24 V) Eingang 24 V

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart &ndert sich B3 auf ,Vorwarts/Ruckwérts” und B4 auf ,Unbelegt”. Dennoch bleibt die Anzeige fiir die Steckbuchse
von Stromversorgung und E/A-Kabel weiterhin auf ,B3: Ruckwarts und ,B4: Vorwarts* 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.

Steuerung



EC EleCylinder

Verdrahtung [Bei 3-Punkt-Positioniermodus (Options-Modellcode: MF)]

E/A Standard-Spezifikation TMD2-Spezifikation (Option)
Bei der TMD2-Spezifikation ist die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung getrennt.
Spannungs- 0VAL B124V 0VAl B1 24 V (Antrieb)
(Reserve) A2 B2 Bremsfreigabe (Hinweis 2) 24V (Steuerung) A2 B2 Bremsfreigabe (Hinweis 2)
versorgungs- 4Ruckwarts“ abgeschlossen A3

E/A-Stecker

,Vorwarts* abgeschlossen A4
»+Zwischenfahrt* abgeschlossen A5
Alarm-Ausgang A6

B3 ,Ruckwérts“-Befehl (Hinweis 1)
B4 Vorwarts“-Befehl (Hinweis 1)
B5 (Reserve)

B6 Alarm-Reset

LRuckwarts“ abgeschlossen A3
,Vorwérts" abgeschlossen A4
,Zwischenfahrt‘ abgeschlossen A5
Alarm-Ausgang A6

B3 ,Ruckwarts“-Befehl (Hinweis 1)
B4 ,Vorwarts“-Befehl (Hinweis 1)
B5 (Reserve)

B6 Alarm-Reset

ov 24V oV 24V
ov e Scwarz ;g [Ro 24V (Antrieb)
Schwarz
oV Al 24V B2 Bremsfreigabe
B freigabs
5 éz;n:wr:rltgsa e A2 24V (Steuerung)
NPN Rickwarts"-Befehl @— 2219 p3 : 2 Riickwérts*
) abgeschlossen \Rilckwarts*Befehl @—~211%153 A3 abgeschlossen
Vorwirts*Befehl §—~-""_1g4 nVorwarts . ~_Gelb_| Vorwérts*
abgeschlossen WVorwarts“-Befehl B4 A4 ;bg eschlossen
LZwischenfahrt' LZwischenfahrt*
abgeschlossen AS abgeschlossen
~ ~_Rosa ~ -
Alarm-Reset B6 Alarm-Ausgang Alarm-Reset ~FRosa lgg A6 Alarm-Ausgang
E/A-
Logik 24v ov 24V
24V (Antrieb) ¢—~Red__1g; a1 ov
~Rot
a4y Bl ov Bremsfreigabe @—~Braun_|go
. ~Braun
Bremsfreigabe B2 — 24V (Steuerung) Helblau | o
PNP . . Orange JRuckwarts' JRuckwarts*
JRuckwarts*-Befehl = B3 abgeschlossen JRickwérts*-Befehl @200 153 a3 abgeschlossen
R Vorwarts* 1
.| ~ " arts*
.Vorwarts"-Befehl B4 abgeschlossen Vorwarts™-Befehl @—~C20 g ag[VIGEl %Zgiri:issen
Zwischenfahrt* N
” +Zwischenfahrt*
foen abgeschlossen AS abgeschlossen
| N0l | » 58
Alarm-Reset B6 Alarm-Ausgang Alarm-Reset ¢—~E%2 g5 ap Alarm-Ausgang

(Hinweis 1) Die gleichzeitige Eingabe von B3 und B4 fihrt zu einer Fahrt zum Zwischenpunkt.

(Hinweis 2) Die Bremse wird automatisch zeitgleich bei Servo EIN geldst. Verdrahtung nur fiir manuelles Zwangslésen der Bremse bei Servo AUS.

E/A-Signaltabelle [Bei 3-Punkt-Positioniermodus (Options-Modellcode: MF)]

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

Pin-Nr. Stecker-Signal Signalkirzel Funktionsbeschreibung

B3 (Hinweis 1) ,Ruckwarts” STO Einfahrt zum hinteren Ende

B4 (Hinweis 1) JNVorwarts” ST1 Ausfahrt zum vorderen Ende

B6 Alarm-Reset RES Riicksetzung der Alarmmeldung
A3 4Ruckwarts” abgeschlossen LSO/PEO Abschluss der Einfahrt/Zugbewegung
Ad ,Vorwdrts” abgeschlossen LS1/PE1 Abschluss der Ausfahrt/Druckbewegung
A5 +Zwischenfahrt” abgeschlossen LS2/PE2 Abschluss der Fahrt zum Zwischenpunkt
A6 Alarm ,Steuerungsstatus” *ALM Alarmerkennung (Kontakt B)

B2 Bremsfreigabe BKRLS Zwangslosen der Bremse (bei Spezifikation ,mit Bremse*)
B1 (Hinweis 2) 24V 24V Eingang 24 V

Al oV ov Eingang OV

A2 (Hinweis 2) (24 V) (24V) Eingang 24V

(Hinweis 1) Die gleichzeitige Eingabe von B3 und B4 fiihrt zu einer Fahrt zum Zwischenpunkt.

(Hinweis 2) Im Fall der Spezifikation mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2) steht B1 fuir 24 V des Antriebs und A2 fiir 24 V der Steuerung.

Steuerung 3 4



EC EleCylinder

Touch-Panel-Dateneingabegerat mit Drahtlos-Funktion

I Merkmale Handeingabegerat fir drahtlosen Datenaustausch.
Startpunkt, Zielpunkt, BGV und Achsvefahr-Betrieb konnen I Spezifikation
kabellos eingegeben werden.

Nennspannung | 24 VDC +10 %
Leistungsaufnahme| max. 3.6 W (max. 150 mA)

Il Konfiguration Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung Umgebungs- |0~ 40 °C
temperatur (nicht kondensierend oder gefrierend)

I Modell TB-03-[] (Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI.)

Luft- 5 ~ 85 % relative Feuchte

)))>>> <<<((( feuchtigkeit (nicht kondensierend oder gefrierend)
Schutzart IPX0
Gewicht ca. 485 g (Eingabegerat) + ca. 175 g (Batterie)
"Jl:' 5m Lademethode | Kabel-Verbindung mit AC-Netzadapter / Steuerung
{ Drahtlos-Verbindung| Bluetooth 4.2, Klasse 2
Drahtloser Fahrt-Handregler
I Merkmale Leichte Startpunkt-, Zielpunkt- und BGV-Eingabe
sowie Tipp-Betrieb von einem entfernten Standort aus
(WL- oder WL2-Option erforderlich). Il Spezifikation
I Modell TBD-1WL- D Eingangs- 5.9 VDC (5.7~6.3 V) [Versorgung uber
spannung entsprechenden AC-Adapter]

I Konfiguration  Drahtlose Verbindung p—— 0-40°C
mgebungs- ~40°

temperatur (nicht kondensierend oder gefrierend)
) ») <<((( Luft- 5 ~ 85 % relative Feuchte

feuchtigkeit (nicht kondensierend oder gefrierend)
Schutzart IPXO0

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

Drahtlos-Verbindung| Bluetooth 4.2, Klasse 2

Drahtgebundener Fahrt-Handregler

I Merkmale Leichte Startpunkt-, Zielpunkt- und BGV-Eingabe
sowie Tipp-Betrieb. Die drahtgebundene Verbindung ist
fir den Einsatz von allen EleCylinder-Modellen geeignet. Il Spezifikation
I Modell TBD-1 Nennspannung | 24 VDC +10 % [Versorgung Uber Steuerung]

Leistungsaufnahme| max. 1.44 W (max. 60 mA)

I Konfiguration  Drahtgebundene Verbindung
Umgebungs- | 0 ~40 °C

temperatur (nicht kondensierend oder gefrierend)

Luft- 5 ~ 85 % relative Feuchte
feuchtigkeit | (nicht kondensierend oder gefrierend)
Schutzart 1P20

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

Touch-Panel-Dateneingabegerat mit Drahtlos-Funktion und mit Versorgungs-Einheit

I Merkmale Da das TB-03E liber ein eigenes Netzteil verfugt, sind das
Losen der Bremse, der Probebetrieb und die Dateneinstellung o
bereits vor der maschinellen Verkabelung méglich. Il Spezifikation
I Modell TB-03E-[ | (Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI) NSTITEPRMNMILIG Einphasig 230 VAC +10%
Eingangsstrom
; ) . e ) 1.4 A (115 VA
I Konfiguration  Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung Bei 25°C-Betriebsumgebung (115 VAC)
und E/A-Nennbedingungen 0.6 A (230 VAC)

Frequenzbereich 50Hz+5%

)) (( Leistungskapazitat
) >>> <<( ( o Rar 141 VA (115 VAC)
[ Bei 25°C-Betriebsumgebung ] 145 VA (230 VAC)

und E/A-Nennbedingungen

*1’ Ausgangsspannung 24 VDC =10 %
om 0 Gewicht ca.740g
Kuhimethode Naturliche Luftkiihlung

3 5 Optionen
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Teaching-PC-Software (nur Windows)

I Beschreibung Softwareprogramm u.a. zur Eingabe von Positionsdaten, Steuerung von Testablaufen und Datentberwachung.
Aufgrund erforderlicher Anpassungsfunktionen kann die Erst-Inbetriebnahmezeit verkirzt werden.

I Modell IA-OS (nur Software; fiir alle Kunden mit vorhandenem Verb

[ Bzgl. Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAl. j

Il Konfiguration

I (Kundenseitig vorhan-
denes Verbindungskabel)

L | CB-SEL-USB030

- RCB-CV-USB

CB-RCA-SIO050

indungskabel)

PC-Software (DVD)

I Modell

IA-OS-C (einschlieRlich USB-Kabel, USB-Konverter und Kommunikationskabel)

[ Bzgl. Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAl. j

I Konfiguration
USB-Konverter

I RCB-CV-USB
3m

- <o o

- USB-Kabel

PC-Software (DVD) CB-SEL-USB030

24 V-Versorgungseinheit

I Modell PSA-24 (ohne Lufter)
I Modell PSA-24L (mit Lufter)

I AuRere Abmessungen

PSA-24

AY )

39.6

16.4

-
U
‘ 35.2

115

AHEHHARRHHAAHARRHAHAE
140

142.8

105

{1+

Kommunikationskabel
CB-RCA-SI0050

Il Spezifikationstabelle

Spezifikation
115 VAC-Eingang 230 VAC-Eingang

Bezeichnung

Eingangsspannungsbereich 115 VAC ~ 230 VAC 10 %

Eingangsstrom max. 3.9 A max. 1.9 A

Ohne Lufter: 250 VA Ohne Lufter: 280 VA

FCE e Mit Liifter: 390 VA Mit Lifter: 380 VA

Ohne Lufter: 17 A Ohne Lufter: 34 A

. o
SEREN 2 Mit Lifter: 27.4 A Mit Lifter: 54.8 A

33 W (204 W Nenndauerleistung)| 23 W (204 W Nenndauerleistung)

UHATTEEREEE 54 W (300 W Nenndauerleistung)| 37 W (330 W Nenndauerleistung)

Ausgangsspannung *2 24V £10 %

Ohne Lufter: 8.5 A (204 W)

Dauerausgangsstrom Mit Liifter: 13.8 A (330 W)
Spitzenausgangsstrom 17 A (408 W)
Wirkungsgrad min. 86 % ‘ min. 90 %

Parallel-Anschluf? *3 Bis zu 5 Einheiten

*1 Die Pulsbreite des Einschaltstromstof3es liegt bei unter 5 ms.
*2 Bei dieser Versorgungseinheit kann die Ausgangsspannung variieren, um der Last gemaR einen Parallel-
Betrieb zu ermdglichen. Diese Versorgungseinheit ist deshalb nur fir IAI-Steuerungen zu verwenden.
*3 Ein Parallel-AnschluB ist in den folgenden Fallen nicht moglich.
@ Parallel-Anschluf3 von PSA-24 (Spezifikation ohne Lufter) und PSA-24L (Spezifikation mit Lufter)
@ Parallel-AnschluR mit einer anderen Versorgungseinheit als dieser

PSA-24L

IN
N
5

(21)

16.4

105

UAN] '

AHHAHARHHHHAARAHHAEAR
140
142.8

Kalkulations-Software
fur die Lastkapazitat

Die Kalkulations-Software ist bei der Software 1A-OS enthalten. Mit Eingabe
der Modellnummer des anzuschlieRenden EleCylinders kann man sich tber
die ausreichenden Einheiten fir eine 24 V-Versorgungsleistung vergewissern.

36
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Ersatzteile (Kabel)

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

H Tabelle fur passende Kabelverwendung

Kabeltyp Kabelmodell

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (kundenseitige Kabelverdrahtung)

CB-EC-

PWBIO[LI[I[]-RB

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

CB-EC2-PWBIOLI[1[]-RB

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

CB-REC-PWBIOL][J[]-RB

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (RCON-EC-Anschluss-Spez., Verlangerungskabel)

CB-REC-PWBIOL][1[]-RB-JY

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

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

vocel CB-EC-PWBIO ][ 1[] -RB

* Kabellangenspezifizierung (L) in CICIC],
1 m ~ 10 m méglich. Beispiel: 030 =3 m

L) L ) 500

(@7.2)

L
s

(34.2)

008
“Hnunﬂﬂ —

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm
(Vorderansicht) * Dieses Modell ist standardmégig ein Roboterkabel.

voiel CB-EC2-PWBIO ][ ][] -RB

1-1871940-6
Farbe ‘ Signal
ov
Rot (AWG18) 24V
Reserve) (Hineis 1))~ A2
INO B3
IN1 B4
IN2 B5
IN3 B6
ouTo A3
ouT1 A4
ouT2 A5
ouT3 A6
BKRLS B2 —~—F""—

(Hinweis 1) Bei Spezifikationsauswahl mit getrennter Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.
(Hinweis) Die Leiter ,Griin“, ,Gelb“ und ,Hellgrau“ sind nicht nutzbar
(bereits im Inneren des Schrumpfschlauchs geschnitten).

* Kabellangenspezifizierung (L) in CJCIC],
1 m ~ 10 m moglich. Beispiel: 030 =3 m

(18) (39.3) L ‘ 500
o
8
]
5
3
(Vorderansicht) Bei sich dem Kabel: Bi ius r > 58 mm

* Dieses Modell ist standardmaRig ein Roboterkabel.

vodel CB-REC-PWBIO [ ][ 1[ ] -RB

1-1871940-6
Farbe

‘ Signal ‘ Pin-Nr.

ov Al P
24V B1
Reserve) (Hineis 1))~ A2
INO B3
IN1 B4
IN2 B5
IN3 B6
ouTo A3
ouT1 A4
ouT2 A5
ouT3 A6
Braun (AWG26) BKRLS B2 ——m~—-—""

(Hinweis 1) Bei Spezifikationsauswahl mit getrennter Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.
(Hinweis) Die Leiter ,Griin“, ,Gelb* und ,Hellgrau“ sind nicht nutzbar
(bereits im Inneren des Schrumpfschlauchs geschnitten).

* Kabellangenspezifizierung (L) in CICIC],
1 m~9 m mdglich. Beispiel: 030 =3 m

(18) ! L

_(0)_|
. .
(1] 14

(Vorderansicht)

(@7.2)

(34.2)
5)

0

11

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm ——
(Vorderansicht) * Dieses Modell ist standardméRig ein Roboterkabel. R-Einheit-seitig

vodel CB-REC-PWBIO [][][] -RB-JY

1-1871940-6 DF62E-13S-2.2C(18)
Pin-Nr.| Signal | _Farbe
Schwarz (AWG18) oV Al 2 ov Schwarz (AWG18)
|_Rot (AWG18) | 24V(MP) B1 1 | 24V(MP)| Rot(AWG1S
Hellblau (AWG22) | 24V(CP) A2 12 24V(CP) | Hellblau (AWG22]
Orange (AWG26) 0 B3 OUTO | Orange (AWG26)
Gelb (AWG26) 1 B4 OUTL | Gelb (AWG26)
Griln (AWG26) _ 2 B5 OUT2 | Grin (AWG:
Griin/Gelb (AWG26) D+ B6 D+ | Griin/Gelb (AWG26)
Hellgrau (AWG26) D- A6 — 10 D- | Hellgrau (AWG26)
Blau (AWG26) ouTo A3 0 Blau (AWG26)
Violett (AWG26) ouT1 A4 4 1 Violett (AWG26)
Grau (AWG26) ouT2 A5 2 Grau (AWG26)
Braun (AWG26) BKRLS B2 11 BKRLS | Braun (AWG26)
13 FG Griin (AWG26)

* Kabellangenspezifizierung (L) in CICIC],
0.5m, 1 m ~ 10 m moglich. Beispiel: 030 =3 m

DF62B-13EP-2.2C(18) DF62E-13S-2.2C(18)
Pin-Nr. Signal __Farbe
Schwarz (AWG18) | OV 2 2 OV | Schwarz (AWGLS)
RoL(AWG18) | 24V(MP) 1 1 [24V(MP)_Rol (AWGLS
L Hellblau (AWG22) | 24V/(CP) 12 12 |24V(CP)| Hellblau (AWG22)
Orange (AWG26) | _OUTO 7 7 | OUTO | Orange (AWG26)
5 Gelb (AWG26) | OUTL OUTL | Gelb (AWG26
—an —“ Griin (AWG26) | OUT2 OUT2 | Griin (AWG26)
- Grin/Geb (AWG26) | SD+ SD+_| Grin/Gel (AWG25
i D ]G Hellgrau (AWG26) | SD- 10 | 110 D- | Hellgrau (AWG26
E HE Blau (AWG26) 0 0| Blau (AWG26)
. Violett (AWG26) 4 4 1 Violett (AWG26)
{Vorderansicht) ( Grau (E\w&j 2 | Grau ((AWGZE
. Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 60 mm e — Braun (AWG26) | BKRLS | 11 11 | BKRLS | Braun (AWG26,
* Dieses Modell ist standardméaRig ein Roboterkabel. L Griin (AWG26) FG 13 13 FG [ Grun (AWG2§

vocel CB-REC2-PWBIO ][ 1] -RB

* Kabellangenspezifizierung (L) in CICIC,
1 m~9 m méglich. Beispiel: 030 =3 m

1-1871940-6 DF62E-13S-2C(18)
Farbe | Signal | Pin-Nr
a8 (393) L Schwarz (AWG18) | OV AL 2 0V | Schwarz (AWG18)
al -0 Rot (AWG18) | 24V(MP) Bl 1 [24V(MP)| Rot(AWG18)
S ‘(11'5)‘ Hellblau (AWG22) | 24V/(CP) A2 12| 24V(CP)|Rellblau (AWGZ22
~ Orange (AWG26) 0 B3 OUTO | Orange
3 o Gelb (AWG26) 1 B4 OUT1 | Gelb (AWG26
E _ 24 [ Grin (AWG26 2 B5 OUT2 | Grin (AWGZ26
0 Grlin/Gelb (AWG26) | SD+ B86 D+ | Grin/Gelb (AWG25
i - Bi ; Hellgrau (AWG26) D- A6 — 1 D-_|Hellgrau (AWG26)
(Vorderansicht) ?SD'. sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm Blau (AWG26) | OUTO | A3 0| Blau (AWG26)
ieses Modell ist standardmé&Big ein Roboterkabel. Violetl (AWG26) | _OUTL A4 4 1| Violett (AWG26)
Grau (AWG26) | _OUT2 A5 2| Grau (AWG26)
Braun (AWG26) | BKRLS | B2 11| BKRLS | Braun (AWG26)
13 FG | Grin (AWG26)

Ersatzteile (Kabel)
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Ersatzteile (Kabel)

4-direktionales Anschlusskabel

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

Kabellangenspezifizierung (L) in CJCIC]. Beispiel: 050 =5 m

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

g o

CB-EC2-PWBIO[LI[][]-RB

AulRenansicht

CB-EC-PWBIOLI[I[]-RB

Kundenseitige Kabelverdrahtung
CB-REC2-PWBIOLJ[J[]-RB

CB-REC-PWBIOLI[][]-RB

RCON-EC-Anschluss-Spezifikation

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

l Montageverfahren

— Steckermontage-Schaubild

Rechtsseitiges L-formige Abdeckkappe
- Kabel
Oberseitiges

Linksseitiges Unterseitiges
Kabel Kabel

Fur der Kabelaustritt am Stecker sind
4 Richtungen einstellbar

Kabel
L N
g =) =]
g =1 =)

&

(3® Zuletzt den verbleibenden

@ Uberprifen, dass das Kabel fest sitzt,
Seitendeckel eindricken

und dann die 2 Seitendeckel entlang
der Rille einschieben.

(D Einsetzen in die gewiinschte Richtung
via Gleiten von der halbzylindrischen
Ausbuchtung entlang der Rille.

Ausbuchtung \
Einsetzen der
Eindricken

Geradlinig 2 Seitendeckel
Ersatzteile (Kabel) 3 8
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IAl Industrieroboter GmbH
Ober der R6th 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.:+49-6196-8895-0
Fax:+49-6196-8895-24
E-Mail: info@IlAl-automation.com
Internet: IAl-automation.com

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

IAl (Shanghai) Co., Ltd

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

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

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

IAl Robot (Thailand) Co., Ltd

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

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

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