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Spart Platz innerhalb
des Steuerungspanels

Bis zu 2 Achsen kdnnen an eine 22 mm breite RCON-Achstreiber-Einheit fiir die Achsansteuerung
angeschlossen werden — die ideale Losung zur Platzersparnis im Steuerungspanel.

Achstreiber-Einheit
Gateway-Einheit ‘
Abschluss-
Einheit
d

g

/. 2 'A C hsen anschlieBbar

RCON ist die geeignete Steuerung fiir die Kunden,

Achse die 2 oder mehr Achsen einsetzen méchten.




Bis zu 16 Achsen” konnen angeschlossen werden.

Kein Platz wird vergeudet, da die Treiber-Einheiten in der genau bendétigten Anzahl installiert werden kénnen.

max. 10 Achsen

8 Treiber-Einheiten x 2 Achsen

Anzahlwahl entsprechend
der erforderlichen Achsen

*1 Achsmodelle
Die maximale Anzahl anschlieBbarer
Achsen hangt von der Motorleistung und
dem Betriebsmodus des Feldnetzwerks ab.

Spart bis zu 85 %“des im Steuerungspanel benétigten Platzes - ierodutversti

Bis zu 85% des bendtigten Platzes im Steuerungspanel konnen im Vergleich zu Modellen, bei denen eine einzelne Achse

an eine einzelne Steuerungseinheit angeschlossen wird, eingespart werden.

PCON-CB x ] @ Einheiten 20 mm®

Steuerungseinheit x 16

179 mm

v

F 1010 mm

X 1 6—Achsanschluss—Speziﬁkation

‘ 115 mm ‘

Platzersparnis 85 9p

v

A

223.4 mm




Kombinationsvielfalt durch modulanschluss-gekoppelte Steuer

Kombinieren Sie eine Treiber-Einheit mit der exakten Anzahl erforderlicher Achsen fiir eine
kompaktere Steuerung und reduzierten Montageaufwand.
Dabei ist eine gemischte Steuerung von Achsen mit 24 V- als auch 230 V-Motor moglich.

Master-/ 24 V- 230V-

/Gateway—Einheit\ Treiber-Einheit \ .Trelber—Elnhe}t .
(mit Versorgungseinheit)

~ z.
J J | T
Steckverbinder
fur koppelbare
Einheiten .
|
- P )
pd }
-

Verwendung gleicher Treiber-Einheiten

Das System kann modifiziert werden durch Abschalten der Master-Einheit iber die zu Grunde
liegende Steuerungsmethode. Dabei sind die gleichen Treiber-Einheiten verwendbar.

R-unit

( Master-Einheit Treiber-Einheit \
Gateway-Einheit SEL-Einheit . . .
fur Positioniertyp fur Programmtyp Verwendete gleiche Einheiten
Rcon RsEL
Bald
erhdiltlich

2-1



Kosteneinsparungen
im Bereich bis 60%-" ......

Beim konventionellen Typ (Vergleichsbeispiel siehe unten) miissen Netzwerk-Optionen zur Anpassung der
Steuerung installiert werden.

Die RCON kann via Treiber-Einheiten bis zu 16 Achsen Uber ein einzelnes Gateway steuern. Kosteneinsparungen
im Bereich bis zu 60 % sind erreichbar. Das bringt besonders bei mehreren Achsen Vorteile.

Vergleichsbeispiel

D D D D ‘D ‘D ‘D ‘D Eine Netzwerk-Option ist flir jede
einzelne Steuerung notwendig.

SPS

T T T T T T
0 0000¢0¢0odt

PCON-CB mit CC-Link-Spez. x 16 Einheiten

60 % Kostenreduzierung

Fiir RCON

: Z‘ Hier ist nur eine einzige Gateway-Einheit erforderlich

CC-Link-Spezifikation

Hochlast-Schrittmotor
16 Achsen




Sieben hochleistungsfahige,
exklusiv nur von IAl
angebotene Funktionen

/ Hoch-Funktion 1 /

Anschluss an unterschiedliche Feldnetzwerke moglich.

CC-LinkIE@ea  Devicenlet Ethen\et/IP
®
EtherCAT

/ 1 [oJd BN <ilos P4 Vorausschauende Instandhaltung / Vorbeugende Wartung

Die RCON verfugt sowohl iber eine Funktion fir die vorausschauende Instandhaltung des Kondensators als auch fiir die

vorbeugende Wartung der Lifter-Einheit und Achse.

. . SPS
(Verhlndert Ausfalle) ((( Erinnert an die Wechselfrist des Liifters )))
im Vorfeld!

Liifter-Einheit
Drehzahl auf 70 % abgesunken.
N
< Erinnert an die Wechsel-

<< frist der Platinenkarte >)>
Treiber-Einheit

Kondensatorleistung um
20 % gesunken.

<< Erinnert an die Wechsel- ))
frist der Platinenkarte
Gateway-Einheit

Kondensatorleistung auf
50 % gesunken.

[P Mit Sensor fiir

LI Kondensatorlebens-
meldet

¥ Mit Sensor fiir \\‘ 1

LU Kondensatorlebens-
W& dauer ausgeriistet.

dauer ausgeriistet.

((( Erinnert an die Wartungsfrist )))

Achse

Die Motortemperatur hat die Sollwerte
aufgrund Motorlberlast, Fettmangel,
Bauteilverschleil3 etc. Giberschritten.




/ Hoch-Funktion 3 /

Einbau einer optionalen Lifter-Einheit flir Umgebungstemperaturen von 0 bis 55 °C ohne Verringerung der Betriebs-
Einschaltdauer der Achse.
(Eine Lufter-Einheit kann jeweils auf zwei Treiber-Einheiten mit Abschluss-Einheit montiert werden.)

120
Mit Lufter

100

Ohne Liufter
80 |-

60 -

Lufter-Einheit
[RCON-FU]

40 [~

20 [

Betriebs-Einschaltdauer (%)

0 ! ! ! ! !
0 10 20 30 40 50

Betriebstemperatur (°C)

Auch ohne
Werkzeug einfach
zu demontieren.

(Nachriistung ist
ebenfalls moglich.)

/ Hoch-Funktion 4 /

Bei 16 angeschlossenen Achsen betragt die interne Kommunikations-Zykluszeit der Steuerung nur 4 ms.

Treiber-Einheit

Gateway-Einheit [ | Abschluss-Einheit

) 5 [
—

Feldnetzwerk-
Kommunikation

Interne Kommunikations-
Angeschlossene Achsen zeit der Steuerung

=) Taktzeit 1 ms
=) Taktzeit 2 ms
=) Taktzeit 3 ms
m =) Taktzeit 4 ms

60



/ Hoch-Funktion5 /

@® Modelle mit 24 V-Motor

Ermaoglicht den Anschluf3 von Achsen mit batterielosem Absolut-Enkoder
sowie von Ausfiihrungen mit einfachem Absolut- und Inkremental-Enkoder.

RCP-Baureihe RCA-Baureihe RCD-Baureihe
y
WU-Serie IK-Serie EC-Serie

@® Modelle mit 230 V-Motor

Diese Modelle sind fahig zum Antrieb von allen Achsen, die mit 230 V-Hochleistungs-

motoren ausgeristet sind. Sie sind kompatibel mit allen Enkodern.

RCS-Baureihe IS(D)B-Serie SSPA-Serie

NS(A)-Serie DD(A)-Serie ICSB-Serie

\

/ 24 V-Treiber-Einheit \

/

/EC Anbindungs-Einheit\

\_

/230 V-Treiber-Einheit \

+ Stromversorgungs-
Einheit

J

.

(

9l

Erweiterungs-Einheit

+ SCON-Anbindung

Anschlusskabel
CB-RE-CTL002

\




/ Hoch-Funktion 6 /

Gemal den Sicherheitsfunktionen der Kundenanwendung kann die Abschaltung der Motorstromversorgung (Antriebsquelle)
bei Not-Aus tiber die RCON-Verdrahtung eingesetzt werden.

N
Abschaltung des Motor-
stroms bei Einachs-Betrieb
Stromversorgungs-Anschluss Abschaltung des Motor-
fur alle Achsen stroms bei Mehrachs-Betrieb

Abschaltung des Motorstroms fir Einzelachse

/ Hoch Funktion 7 /

Diagramm der Leistungsaufnahme

Die hier abgebildete Uberwachung der 24 V-Stromversorgung PSA-24 von IAl kann an eine SPS (iber die RCON
ausgegeben werden.

@ Ausgangsspannung @ Ausgangsstrom @ Lastfaktor ® Gesamtaktivierungszeit
@ Innentemperatur ® Warnung bei niedriger Liifterdrehzahl

918 [W]
800 Leistungsspitze
Nennleistungsaufnghme
600
z
400
200 | -
| Durchschnittsleistung e N L N N
M2 1
0
0 0.5 2.5
* Das Diagramm dient nur zur Orientierung.
Mit Kommunika-
SPS

tions-Schnittstelle
Enun zur RCON

24 V-Stromversorgung
Netzteil PSA-24 (¥)

(*) Demnéchst erhéltlich.



Einfache Inbetriebnahme
und Wartung

Selbst ohne Handprogrammiergerat oder PC-Teaching-Software kann jede Achse mit Vorlauf/Ricklauf verfahren werden.

Jede Achse mit Tipp-Schalter (+/-)

a-«n

Achse

Referenzpunkt
(Koordinate: 0 mm)

\\/erfahr—

bares
Achsteil

Hub-Ende

Tipp-Schalter im Manuell-Betrieb aktiviert.
Bei Nutzung von PC-Software / Handprogrammiergerat ist das
Fenster fir Manuell-Betrieb deaktiviert.

Jede Achse mit Bremslose-Schalter

Achse »
Losen der
Zwangsbremse

-
\

Losen der

Zwangsbremse
Bremslose-Schalter fir jede Achse.
Die verfahrbaren Achsteile konnen handisch
wdhrend der Wartung bewegt werden.

USB-Anschluss
Anschluss an einen PC
Uber ein handelsiibliches USB-Kabel.
Spezielle Kabel sind nicht notwendig.

* Kompatibel mit Mini-USB-Stecker (Mini-B).




/ Auswahlmethode/

Auswahl anzuschlieBender Achsen (bis zu 16 Achsen)

<Auswahlbeispiel>

RCD
Baureihe

RCP2

Baureihe

RCA2
Baureihe

RCP6
Baureihe

RCS4 ISB
Baureihe Serie

DDA EC
Serie Serie

Nl Auswahl der Gateway-Einheit
Wahlen Sie das Gateway-Modell passend zum Netzwerktyp.

Pro System kann nur eine Gateway-Einheit angeschlossen

werden. Diese ist in zwei oder mehr Einheiten aufzuteilen,
um 17 oder mehr Achsen anzuschlieBen oder wenn die
Leistungsaufnahme Uberschritten wird.

<Auswahlbeispiel>

« Auswahl a

Belsplel Bei AnschluB3 von 18 Achsen

Netzwerktyp Gateway-Modell
RCON-GW/GWG-CC
CC-Link IE Bield RCON-GW/GWG-CIE

Gateway-Einheit

=

Devicei'et

RCON-GW/GWG-DV

—
EtherCAT. RCON-GW/GWG-EC
Ethen'et/IP RCON-GW/GWG-EP

¥

PIR[O[F] | M
B[U[S

6 Gateway Einheit Gateway Einheit )

RCON-GW/GWG-PR

RCON-GW/GWG-PRT

* GW: Gateway-Einheit mit Standardspezifikation
GWG: Gateway-Einheit gemal Sicherheitskategorie

i >\ach5|g i > &hslg

Nl Klassifizierung der Achstypen in drei Kategorien

Modellreihen mit
24 V-Motoren

Modellreihen mit
230 V-Motoren

Achstyp

Ausgewadhlte Achse

RCA/2 Baureihe

I
I
I
l
RCP2/3/4/5/6 Baureihe l
I
I
RCD Baureihe :

I

RCS2/3/4 Baureihe

|
l
|
IS(D)B Serie :
SSPA Serie I
NS(A) Serie |
DD(A) Serie I
|
: RCS4 1B DDA
<Auswahlbeispiel>

EleCylinder
(Modellreihe mit
24 V-Motor)

|
l
|
EC Serie :
|
|
|

EC mit ACR-Option



(1Y Auswahl der 24 V-Treiber-Einheit (fur Modellreihen mit 24 V-Motoren)
Wabhlen Sie das Treiber-Einheit-Modell und deren Anzahl gemaR der Baureihe und des Motortyps der Achse.

Achse 24 V-Treiber-Einheit <Auswahlbeispiel>
; ; Anzahl der ange- e Erforderl.
Baureihe Motortyp AuBenansicht schlossenen Achsen Modell Klassifizierung Einheiten
Schrittmotor
20P, 28P 2-Achs-Spezifikation RCON-PC-2 1 « Auswahl
RCP2 RCP2-RTC RCP2-GRSS
RCP3 35P, 42P
RCP4 26P 1-Achs-Spezifikation RCON-PC-1 1 « Auswahl e
RCP5 RCPE-TA4C
RCP6 Hochlast-Motor
565P, 60P 1-Achs-Spezifikation RCON-PCF-1 1 « Auswahl e
86P RCP6-RRASR
AC-Servomotor
2 2-Achs-Spezifikation RCON-AC-2 1 « Auswahl e
RCA 5 RCA2-GS3NA RCA2-TCA4NA
RCA2 , 13 .
0'300 1-Achs-Spezifikation RCON-AC-1 - -
Biirstenloser DC-Motor
2-Achs-Spezifikation RCON-DC-2 _ -
RCD 3D
1-Achs-Spezifikation RCON-DC-1 1 « Auswahl a
RCD-RATDA
Nt Auswahl der Einfach-Absolut-Einheit
Fiir Achsen mit einfacher Absolut-Spezifikation wahlen
Sie Einfach-Absolut-Einheiten (RCON-ABU-A/P) fir die
erforderliche Anzahl an Achsen.
* Anschluss an die Treiber-Einheit mit einem Kabel (CB-ADPC-MPAQQ5).
Das Kabel wird zusammen mit der Einfach-Absolut-Einheit geliefert.
Hinweis: Die zuldssige Umgebungstemperatur fur die Einfach-Absolut-Einheit Einfach-
liegt bei 0 ~ 40 °C. RCON-ABU-A RCON-ABU-P Absolut-Batterie

<Auswahlbeispiel>

Beispiel mit 2 Achsen der RCA2-Baureihe mit einfacher Absolut-Spezifikation.

RCON-AC-2

Herstellung der Kompatibilitat zu
Achsen mit einem Einfach-Absolut-

RCA2-GS3NA

RCA2-TCA4NA

Enkoder

Einfach-Absolut-Einheit

RCON-ABU-A x 2

« Auswahl e

Auswahl der EC Anbindungs-Einheit (fir EleCylinder-Modellreihe)

Fir den Anschluf3 eines Produkts der EC-Serie wahlen Sie die erforderliche Anzahl an
Anbindungs-Einheiten basierend auf der Zahl der Achs-Einheiten der EC-Verbindung.

Achse EC Anbindungs-Einheit <Auswahlbeispiel>
- . Anzahl der ange- . Erforderl.
Serie Motortyp |AuBenansicht sallensaam Adiean Modell Klassifizierung Einheiten
28P, 35P
EC ! - - i i RCON-EC-4 1
42P. 56P 4-Achs-Spezifikation « Auswahl o
EC-S6 mit ACR-Option

10



Nl Klassifizierung der Modellreihen mit 230 V-Motor in zwei Kategorien
Modelle sind klassifiziert nach Achs-Anschliissen an eine 230 V-Treiber- oder eine Erweiterungs-Einheit.

Anschluss-Einheit Achs-Spezifikation Ausgewadhlte Achse

Spezifikation mit unten
aufgefiihrten Konditionen

Treiber-Einheit 60 W~ 750 W
Inkremental

I
I
I
I
I
I
l
230 V- I (Motorleistung [W])
I
I
I
I
I
I
I
I

Batterielos-Absolut

*Diese ist genannt, weil die
Multi-Rotations-Spezifikation nicht
mit einer 230 V-Treiber-Einheit

DDA-LT18CS-AM-200  verbunden werden kann.

Spezifikation mit anderen

|
|
|
|
|
|
|
|
|
l
|
(Enkodertyp) :
|
|
|
|
|
l
|
Konditionen als oben :
|

|

l
I
Erweiterungs-Einheit !
I
I
I

Auswahl der 230 V-Treiber-Einheit

Wabhlen Sie eine 230 V-Versorgungseinheit und die Zahl an Treiber-Einheiten gemaR anzuschliessender Achsen.

<Auswahlbeispiel>
Einheiten-Name | AuBenansicht hurelil & Modell P
angeschlossenen Achsen Klassifiz Efordet
assifizierung | g e
230 V-Strom- B _pco. _ «Auswahl 9
versorgungs-Einheit RCON-PS2-3 !
230 V-
iber-Einhei 1-Achs-Spezifikation RCON-SC-1 5 «Auswahl e
Treiber-Einheit RCS4 B
Nearliigd Auswahl der Erweiterungs-Einheit
(1) Wahlen Sie eine Einheit aus bei mit einer Erweiterungs-Einheit zu verbindenden Achsen.
<Auswahlbeispiel>
Einheiten-Name | AuBenansicht APl @y Modell P
angeschlossenen Achsen . Eorne
Klassifizierung | EMOCEN
Einheiten
SCON- _ Auswahl e
Erweiterungs-Einheit Max. 16 Achsen RCON-EXT DDA L «

(1) Wahlen Sie die Zahl von Steuerungen (SCON-CB) aus, die Uber die Erweiterungs-Einheit entsprechend der Anzahl zu

verbindender Achsen angeschlossen werden sollen.
* Die Zahl an SCON-CBs muss entsprechend der Anzahl anzuschiel3ender Achsen gekauft werden. (Max. Anschlu3zahl: 16 Achsen.)

<Auswahlbeispiel>
Steuerung AufBenansicht ﬁlnzahl derA h E/A-Typ P
angeschlossenen Achsen Klassifizieran S
9 Einheiten
SCON-CB/CGB 1-Achs-Sperifikation SCON-**RC-* 1 «Auswah' 0
DDA
I @ Beispiel fiir AnschluB einer Erweiterungs-Einheit mit SCON-CB
einer RCON an d|e SCON‘CB m|tgel|efert. Information ist, muss ein Separates Kabel zum
Standardzubehor Standardzubehor Verbindungsaufbau hinzu-
20 cm 20 cm Modell: CB-RE-CTLOIOO gekauft werden.
x erforderliche
s s Anzahl Einheiten
Standardzubehdr Standardzubehdr Achtung: Die max. Kabelldnge zwischen den
) — ’ ] / ) Geraten liegt bei 3 m. Die Gesamtlange
SCONéECr(V)vﬁ[tE%ngSiEmhelt SLONCE SCONCE des Kabels darf 10 m nicht tGberschreiten.

11



Ndlll] Berechnung der Stromaufnahme mehrerer Steuerungseinheiten

Die gesamte Steuerungs-Stromaufnahme aller mit der RCON verbundenenen Einheiten ergibt sich wie folgt.

Bezeichnung Durchschnittsstrom Uberpriifung
Steuerstrom max. 9.0 A Addieren und dabei gleichzeitig die Werte anhand der
(engl. CP Control Power) = «Tabelle Steuerstrom-Aufnahme" unten Gberprifen.

Tabelle Steuerstrom-Aufnahme

5 . 5 Strom- <Auswahl-
Bezeichnung Einheit aufnahme  beispiel>
Master-Einheit Ohne Ethernet 0.8A
(einschlieRl. Abschluss-Einheit) Gateway-Einheit
einschlief3l. Abschluss-Einhei Mit Ethernet 10A
Ohne Bremse 02A x4 Einheiten
24 V-Treiber-Einheit . . . .
. t (fur alle Typen gleich) Mit Bremse (1-Achs-Spezifikation) 04A x 1 Einheit
rstrom-
:L:in;hrswe Mit Bremse (2-Achs-Spezifikation) 06A
(je Elnhelt) 230 V‘Treiber‘Einheit Ohne Bremse 02A X 1 Einheit
(einschlieBlich 230 V-Strom-
versorgungs-Einheit Mit Bremse 05A x 1 Einheit
Erweiterungs-Einheit 0.1A x 1 Einheit
Einfach-Absolut-Einheit (fiir alle Typen gleich) 0.2A x 2 Einheiten
EC Anbindungs-Einheit 0.1A x 1 Einheit

*Die Stromaufnahme der Master-Einheit ist nicht in der Berechnung enthalten.

<A hlbeispiel>
uswahibeispie EC Anbindungs- Einfach-Absolut-

Erweiterungs-Einheit 24 V—TreiITer—Einheit Einheit 230 V-Treiber-Einheit Einheit

| I I
I I I | I
RCON-EXT ~ RCON-PC-2  RCON-PC-1 RCON-PCF-1 RCON-AC-2 RCON-DC-1 RCON-EC-4  RCON-SC-1x2Einheiten RCON-ABU-Ax2 Einheiten

RCP2  RCP2 RCP6 RCP6 RCA2 RCA2 RCD EC (ACR) RCS4 ISB

I Ohne Bremse‘ I Ohne Bremse‘ I Mit Bremse‘ I Ohne Bremse‘ I Ohne Bremse‘ I Mit Bremse‘ I Ohne Bremse‘

+ 02A + O02A + 04A + O02A + 02A + O01A + O5A + 02A + (0.2AXx2)

> -

0.1
\
|
Gesamt 2.5 A < 9.0 A
OK

(Der Gesamtwert liegt nach Uberprifung unter 9.0 A. Wenn dieser 9.0 A (ibersteigt, ist eine weitere Gateway-Einheit erforderlich.)
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NIl Berechnung der Stromaufnahme verschiedener Motoren

Die gesamte Motor-Stromaufnahme aller mit der RCON verbundenenen Einheiten ergibt sich wie folgt.

Uberpriifung

Addieren und dabei gleichzeitig die Werte anhand der
,Tabelle Motorstrom-Aufnahme" unten tberpriifen.

Wenn der Maximal-Strom angegeben ist, den Maximal-Strom
addieren. Wenn nicht, den Nennstrom addieren.

® 24 V-Treiber-Einheit

S Treiber-Einheit / Achse Nenn- Maximal-Strom  _, <4
. Energiespar- beispiel>
Baureihe Motortyp strom | oo R elspie
RCP2 20P/205P/28P Ohne 08A - - x2 Achsen
Schrittmotor RCP3 | 28pPY/35P/42P/56P | PowerCon 1.9A - -
N RCP4 Ohne
RCON-PC RCPE 28P/35P/42P/ PowerCon 19A - -
RCP6 425P/56P Mit PowerCon | 2.3A - 39A X 1 Achse
RCP2
Schrittmotor RCP4 56SP/60P/ Ohne 57A B )
RCON-PCF RCP5 86P PowerCon ’ X 1 Achse
Motorstrom- RCPS
SW Standard / 10A 33A
Aufnahme Boost-Modus : ) )
(je Antrieb 10w standard / 13A 25a | 2aa_ X 1 Achse
pro Achse) Egﬁz 20W Boost-Modus/ | 1.3A 2.5A 24 x 1 Achse
AC- Servomotor 20 W (205) Energiespar- 1.7A 34A 51A
RCON-AC 30w Modus 13A 22A | 40A
Biirstenloser DC-Motor
RCON-DC RCD 3w Standard 07 A - 154 x 1 Achse
. . . * Nur bei Modelleinsatz: RCP2-RA3, RCP2-RGD3
® EC Anbindungs-Einheit
EC Anbindungs-Einheit / Achse Nenn- | Maximal-Strom
Bezeichnung Seri Motort A h t e — Energiespar-
erie otortyp chstyp Modus EIN
Anderer als die
Motorstrom- Schrittmotor 35P/42P/56P unten genannten 23A 22A 39A X 1 ACh se
. Agfnahme RCON-EC EC 28p $300/RR30J - 22A -
(je Antrieb pro Achse) Mini _ 20A R
<Auswahlbeispiel> 24 V-Treiber-Einheit EC Anbindungs-Einheit

RCON-PC-2 RCON-PC-1 RCON-PCF-1 RCON-AC-2 RCON-DC-1 | RCON-EC-4

Achse 4"//
Baureihe/Serie | RCP2 RCP2 RCP6 RCP6 RCA2 RCA2 RCD EC
Motortyp 28P 20P 35P 60P mnow 20W 3w 42pP Gesamt

0.8A + 0.8A + 39A +57A +44A +44A+15A + 39A=25.4A<375A

(Der Gesamtwert liegt nach Uberpriifung unter 37.5 A. Wenn dieser 37.5 A tbersteigt, ist eine weitere Gateway-Einheit erforderlich.)
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NelfligP] Begrenzung der 230 V-Motorleistung

Die gesamte Motorleistung (W) aller mit der RCON-SC verbundenenen Achsen ergibt sich wie folgt.

* Es gelten einige Einschrankungen. Einzelheiten hierzu siehe ,Achsen ohne Verbindungsmaglichkeit mit R-unit-Einheiten”.

Max. Gesamtleistung der Uberpriifun
VersorgungsanschluBl | 5, 00schlossenen Achsen - -
Einphasig 230 VAC (*) 1600 W Die Motorleistung (W) ist der Achsspezifikation zu entnehmen.

(*) Die max. Leistung der angeschlossenen Achsen kann 2400 W
betragen bei einem dreiphasigen 230 VAC-Versorgungsanschluf3.

<Auswahlbeispiel> 230 V-Treiber-Einheit

RCON-SC-1 x 2 Einheiten

RCON-PS2-3 (¥) (*) Pro RCON/RSEL-System kann nur eine

RCON-PS2-3 eingesetzt werden.
Einphasig

230 VAC

Achse
Gesamt
Baureihe/Serie RCS4 ISB

Motorleistung (W) 100 W 200 W = 300 W <1 600 W

e inlk] Auswahl der Lufter-Einheit

Wenn die Umgebungstemperatur am Einsatzort der Steuerung 40 °C libersteigt, ist eine Lifter-Einheit
notwendig (fir bis zu 55 °C geeignet). (¥)

(1) Liifter-Einheit fiir 24 V-Treiber-Einheit

Die bendtigte Anzahl an Lifter-Einheiten ist gleich der Gesamtzahl an Treiber-Einheiten geteilt durch 2.
Wenn die Gesamtzahl an 24 V-Treiber-Einheiten eine ungerade Zahl ist, wird eine Einheit hinzugezahlt und dann
durch 2 dividiert. Fir die Bestellung ist das Modell der Gateway-Einheit zu spezifizieren.

<Auswahlbeispiel>

24 V-Treiber-Einheiten (5 Einheiten + 1) : 2 = 3 Einheiten Lufter-Einheit [RCON-FU] x 3 Einheiten
|
| |

- Auswahl e

Hinweis: Die zuldssige Betriebsstemperatur fur die Einfach-Absolut-Einheit liegt
im Bereich von 0~40 °C, auch wenn eine Lifter-Einheit verbaut ist.

(*) Die zuldssige Betriebsstemperatur fiir die Gateway-/Treiber-Einheit liegt im Bereich von 0~55 °C.
Dennoch kann eine Temperatur-Reduktion erfolgen abhangig von der Installation einer Liifter-Einheit.
Ein Betrieb ohne Temperatur-Reduktion ist im Bereich von 0~40 °C ohne Liifter-Einheit moglich;
indessen ist im Bereich von 40~55 °C die Betriebs-Einschaltdauer alle 5 °C um 20 % zu verkirzen.

Mit Liifter
Ohne Liifter

Einschaltdauer [%]

Betriebstemperatur [°C]

(2) Liifter-Einheit fiir 230 V-Treiber-Einheit und 230 V-Stromversorgungs-Einheit

Zu jeder Installations-Einheit wird eine einzelne Lifter-Einheit mitgeliefert. (Das Modell muss nicht spezifiziert werden.)
<Auswahlbeispiel>

230 V-Treiber-Einheiten x 2 Einheiten RCON-FUH x 2 Einheiten 230 V-Stromversorgungs-  RCON-FU x 1 Einheit

(enthalten) Einheit (enthalten)
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el Abschluss-Einheiten

Auswahl der Abschluss-Einheit basierend auf der von dieser linkssseitig angeschlossenen Einheit.

(Unzuldssige Einheiten-Verbindungen werden konstruktionstechnisch verhindert. Vor Installation einer Einheit ist sich tGber das
passende Modell zu vergewissern.)

Anzuschliessende Einheit Einzelprodukt-Modellbezeichnung Gelieferte Einheit und
auf der linken Seite der Abschluss-Einheit Hinweise zur Bestellung
Bei der 230 V-Stromversorgungs-Einheit
RCON-5C RCON-GW-TRS enthalten [fir die Gateway-Einheit-Option Auswahl e

ist ,TRN (ohne Abschluss-Einheit)” zu wahlen]

Andere als RCON-SC RCON-GW-TR Bei der Gateway-Einheit enthalten

ESITHE Zu bestellende Modelle von Einheiten

Bei Bestellungen bitte die Modellbezeichnung fir jede Einheit angeben.
<Auswahlbeispiel>

Modell-Bestellung

(x Zahl an Einheiten) Einheiten-Name/Spezifikation

RCON-GW-CC-FU3-TRN Gateway-Einheit (mit 3 Liftern, ohne Abschluss-Einheit) e
RCON-EXT SCON Erweiterungs-Einheit

RCON-PC-2 24 V-Treiber-Einheit (Verbindung RCP-Baureihe, 2-Achs-Spezifikation)

RCON-PC-1 24 V-Treiber-Einheit (Verbindung RCP-Baureihe, 1-Achs-Spezifikation)

RCON-PCF-1 24 V-Treiber-Einheit (Verbindung RCP-Baureihe, 1-Achs-Spezifikation, Hochlastmotor)

RCON-AC-2 24 V-Treiber-Einheit (Verbindung RCA-Baureihe, 2-Achs-Spezifikation)

RCON-DC-1 24 V-Treiber-Einheit (Verbindung RCD-Baureihe, 1-Achs-Spezifikation)

RCON-ABU-A x 2 Einheiten Einfach-Absolut-Einheit (fiir Verbindung mit RCA-Baureihe)

RCON-EC-4 EC Anbindungs-Einheit

RCON-PS2-3 230 V-Stromversorgungs-Einheit o
RCON-SC-1 x 2 Einheiten 230 V-Treiber-Einheit

SCON-***-RC RCON-Anbindungsspezifikation fiir SCON-Steuerung

* Die Modellauswahl fiir die Bestellung erfolgt auf Basis der anzuschliessenden Achse.

O O o

Kombiniert
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Modelle

| (1) Master-Einheit

4 6 @

RCON -| - -

Serie Typ

E/A-Typ Optionen

CC-Link Netzwerk-

Standard-Typ Spezifikation

Ethernet-Anschluss

CC-Link IE Field Netzwerk-
Spezifikation

Global-Typ (gem3b Sicherheitskategorie)

Lufter-Montage ({J: Angabe der Anzahl
Einheiten von 1~8)

DeviceNet Netzwerk-
Spezifikation

Ohne Abschluss-Einheit

EtherCAT Netzwerk-
Spezifikation

EtherNet/IP Netzwerk-
Spezifikation

PROFIBUS-DP Netzwerk-
Spezifikation

PROFINET 10 Netzwerk-
Spezifikation

15

*. Bei den Lufter-Einheiten steht die angeschlossene Anzahlan die 24V-Treiber-Einheit.
- Fur den laufenden Betrieb ist eine Abschluss-Einheit erforderlich.
Bei Bestellung/Anschluss einer RCON-EC ist die mitgelieferte Abschluss-Einheit
indessen mit der 230V-Stromversorgung zu verbinden.



} (2) Treiber-Einheit

24 V-Spezifikation

RCO N — | | — | 20P 2000 Schrittmotor
Typ: PC 20SP 2000 Schrittmotor (fiir RA2AC/RA2BC)
Serie Typ Anzahl der Achsen 1 zﬁp,‘v‘otor 28P 2801 Schrittmotor
| 1 Achse 35P 3501 Schrittmotor
5 AEhEn 42P 420 Schrittmotor
- 1-Achs- 42SP 4200 Schrittmotor (fiir RCP4-RA5C)
SN Schrittmotor ausfiihrung 56P 5601 Schrittmotor
a3 Hochlast-Schrittmotor 2-Achs- Typ: PCF 565P 56 Hochlast-Schrittmotor
ausfiihrung 4 A Motor 60P 600 Hochlast-Schrittmotor
/.(el AC-Servomotor *Typ: Fir RCON-PCF und 1 Achse 86P 86[] Hochlast-Schrittmotor
. RCON-SC kann nur die
)]&l Birstenloser DC-Motor 1-Achsausfiihrung > AV SEeTEET
el 230 VAC-Servomotor gewahlt werden. Typ: AC 5 5 W Servomotor
2-30 W Motor 10 10 W Servomotor
1 Achse 20 20 W Servomotor
2 Achsen 20S 20 W Servomotor (fiir RCA2-SA4/RCA-RA3)
30 30 W Servomotor
Typ: DC
31DA,\Qﬁ§:r 3D 2.5 W BLDC-Servomotor
2 Achsen
230 V-Spezifikation
60 60 W Servomotor
100 100 W Servomotor
FrGe 150 150 W Servomotor
. 200 200 W Servomotor
60-750 W Mot
T achse | 2005 200 W Servomotor (fiir DD)
400 400 W Servomotor
600 600 W Servomotor
750 750 W Servomotor
| (3) Erweiterungs-Einheit | (4) EC Anbindungs-Einheit
Serie Erweiterung E/A-Kabellinge Serie Typ Anzahl

der Achsen

* EC ohne ACR-Option kann nicht an RCON-EC
angebunden werden, auch wenn das Kabel fir
die RCON-EC-Verbindung verwendet wird.

SCON-Erweiterung | Ohne Kabel

2 m (Standard)

*Bei Auswahl der SCON-Erweiterung (EXT) wird
,0" (ohne Kabel) fir die E/A-Kabelldnge gesetzt.

| (5) Einfach-Absolut-Einheit || (6) 230V-Stromversorgungs-Einheit

RCON-ABU - [ | RCON - PS2 - 3 - [ |

Serie Absolut-Einheit Typ Serie Typ Power supply ~ Optionen
voltage

Schrittmotor

Einphasig/Dreiphasig |
AC-Servomotor 230V

Ohne Abschluss-Einheit

Nur eine RCON-PS2-3 kann je RCON/RSEL verwendet werden.

| (7) SCON-Steuerung (Anbindungsspezifikation RCON-EXT)

SCON-[ | - | | | L] - R - o [ ]

Motortyp Enkodertyp Optionen E/A-Typ E/A-Kabellange Spannungs-
versorFung

Fiir die Auswahl des Modellcodes nehmen Sie Kontakt mit IAl auf.
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AnschlieBbare Achsen

Systemkonfiguration

PC-Software
<Modell: RC/EC PC-Software>

Handprogrammiergerat
<Modell: TB-03><Modell: TB-02>

SPS

Feldnetzwerk

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

L
Enthalten bei [ i
Global-Typ (GWG)

Blindstecker
<Modell: DP-5>

Fir RC/EC PC-Software: USB-Kabel

0

Fiir RCM-101-USB: bei PC-Software enthalten

24 V-Spannungs-
versorgung
(Siehe $.69)
<Modell: PSA-24>

Enthalten bei SCON-CB (mit RC-Option)

Anschlusskabel

<Modell: CB-RE-CTL002>
SCON-Steuerung

RCON-EXT-Anschluss-
Spezifikation
[E/A-Typ: RC]

Enthalten bei 24 V-Treiber-Einheit

Antriebs-Abschalt-Stecker

<Modell: DFMC1,5/2-STF-3,5>

Enthalten bei Gateway-Einheit

System-E/A-Stecker

<Modell: DFMC1,5/5-ST-3,5>
Liifter-Einheit
I <Modell: RCON-FU>

*Modell RCON-FUH ist
bei RCON-SC-1 enthalten

Enthalten bei 230 V-Treiber-Einheit
Blindstecker
<Modell: DP-6>

Enthalten bei
Erweiterungs-Einheit
Abschluss-Stecker
<Modell: RCON-EXT-TR>

1

Enthalten bei Einfach-Absolut-Einheit

Anschlusskabel
<Modell: CB-ADPC-MPA050>

Einfach-Absolut-Einheit
<Modell: RCON-ABU-P

(fur Schrittmotor)>
<Modell: RCON-ABU-A

(fur AC-Servomotor)>

. Enthalten bei Strom-
versorgungs-Einheit
Bremswider-
standsmodul
<Modell: RESU-2/
RESUD-2> Stromversor-
gungsstecker
Hinweis 1 <Modell:
SPC5/4-STF-7,62>
S—
Enthalten bei
EC Anbindungs-Einheit
Antriebs-Abschalt-
Stecker§ = c-----Fo---o

Motorstrom-
versorgung
Ein-/Dreiphasig
230 VAC

<Modell: DFMC1,5/4-ST-3,5>

Motor/Enkoder-Kabel / Spannungsversorgung-E/A-Kabel (EC-Verbindung)*

Anschluss Gber

Anschluss lGber ,24 V-Treiber-Einheit”

4Erweiterungs-Einheit” Anbindungs-Einheit" ,230 V-Treiber-Einheit”
RCS2/3/4-Baureihe RCP2/3/4/5/6- RCA/2-Baureihe RCD-Baureihe EC-Serie (Achsen mit 60 ~ 750 W Leistung)
. Baureihe RCS2/3/4-Baureihe
IS(D)B-Serie IS(D)B-Serie
SSPA-Serie SSPA-Serie
DD(A)-Serie DD(A)-Serie

Anschluss iiber ,EC Anschluss Gber

* Das Motor/Enkoder-Kabel wird mit der Achse geliefert.

Die Motor/Enkoder-Kabel unterscheiden sich je nach anzuschliessendem Achstyp.
Je nach Anzahl der angeschlossenen Achsen werden weitere Spannungsversorgungs-
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Hinweis 1: Ein 60 W-Bremswiderstandsmodul ist sowohl bei RCON-AC als auch
RCON-PS2 verbaut. Dort besteht allgemein kein Bedarf an weiterem
Regenerativ-Widerstand. Falls jedoch der Regenerativ-Widerstand
nicht ausreicht, ist das externe ,Bremswiderstandsmodul” einzusetzen.



Konfiguration der R-unit-Einheiten

Die RCON-Steuerung besitzt eine Arretierungseinrichtung und nutzt ein Einheiten-Verbindungssystem. Die Einheiten, die
verbunden werden kdnnen, haben denselben Steckanschluss.

Jedoch gibt es Beschrankungen bei der Einheiten-Anordnung. Bei Anschluss jeder Einheit sind diese Vorgaben zu ber{icksichtigen.
Jede vorbereitete Einheit ist von links aus in der Reihe anzuordnen, zur Vorderseite hingesehen, mit der Gateway-Einheit
als Bezugseinheit beginnend.

*Das System wird nicht im Normalbetrieb laufen, wenn die Einheiten nicht in der folgenden Reihenfolge verbunden sind.

Lufter-
Einheiten

]

NN

Gateway- | [Erweiterungs- 24 V-Treiber- EC Anbin- 3:2;155?"; 230 V-Treiber- Abschluss- Einfach-
Einheit Einheit Einheiten dungsEinheit]| “ Enpeit Einheit Einheit Absolut-Einheit

Anschluss-Reihenfolge

Einheitenname

Anzahl verbindbarer Einheiten

Zusatzinformation

Gateway-Einheit 1 Ganz links plaziert
Erweiterungs-Einheit 1 Rechts zur Gateway-Einheit plaziert
24 V-Treiber-Einheit (Max.) 16*

Kann innerhalb des Einheiten-Bereichs umgeordnet werden

EC Anbindungs-Einheit (Max.) 4*

230 V-Stromversorgungs-Einheit 1 Muss links von der ganz links plazierten 230 V-Treiber-Einheit angeordnet werden
230 V-Treiber-Einheit (Max.) 16* Kann innerhalb des 230 V-Treiber-Einheiten-Bereichs umgeordnet werden
Abschluss-Einheit 1 Ganz rechts plaziert (Typ andert sich je nach dem links angeschlossenen Treiber)

* . Esist sicherzustellen, dass max. 16 Achsen angeschlossen werden. - Die max. Anzahl anschlieBbarer Achsen ist von der Betriebsart abhdngig.

H Bezeichnung der Steuerungs-Einheiten mit Liste der jeweiligen Modellnamen

Produktname

Modellname

Master-Einheit/Gateway-Einheit

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-CC

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-CIE

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-DV

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-EC

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-EP

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-PR

PROFINET 10 Netzwerk-Spezifikation

RCON-GW/GWG-PRT

Erweiterungs-Einheit SCON-Erweiterung RCON-EXT
Schrittmotor 1-Achs-Spezifikation RCON-PC-1
Schrittmotor 2-Achs-Spezifikation RCON-PC-2
Hochlast-Schrittmotor 1-Achs-Spezifikation RCON-PCF-1
24 V-Treiber-Einheit AC-Servomotor 1-Achs-Spezifikation RCON-AC-1
AC-Servomotor 2-Achs-Spezifikation RCON-AC-2
Blrstenloser DC-Motor 1-Achs-Spezifikation RCON-DC-1
Burstenloser DC-Motor 2-Achs-Spezifikation RCON-DC-2
EC Anbindungs-Einheit EC Anbindungs-Einheit 4-Achs-Spezifikation RCON-EC-4
230 V-Stromversorgungs-Einheit | 230 VAC-Eingangsspannungsversorgung RCON-PS2-3
230 V-Treiber-Einheit 230 VAC-Motor 1-Achs-Spezifikation RCON-SC-1
Fir24V RCON-GW-TR
Abschluss-Einheit
Fur230V RCON-GW-TRS
Fiir RCON-PC RCON-ABU-P
Einfach-Absolut-Einheit
Fiir RCON-AC RCON-ABU-A
Fiir andere als unten RCON-FU
Lufter-Einheit
Fur 230 V-Treiber RCON-FUH
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Systemkonfiguration

PC-Software Handprogrammiergerét erhdiltlich
<Modell: RCM-101-USB> <Modell: TB-03><Modell: TB-02> DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, EtherCAT,

Feldnetzwerk EtherNet/IP, PROFIBUS-DP, PROFINET 10

1

Spannungsversor-
Fiir RC/EC PC-Software: USB-Kabel gungs-E/A-Kabel

Fiir RCM-101-USB: bei PC-Software enthalten |

Anschluss Gber
,EC Anbindungs-Einheit”

0

EC-Serie
|:| (nur mit ACR-Option)
24 V-Spannungs-
versorgung
<Modell: PSA-24> Antriebs-Abschalt-Stecker

<Modell: DFMC1,5/4-ST-3,5>

* Das Spannungsversorgungs-E/A-Kabel wird mit der Achse geliefert.

Konfiguration der R-unit-Einheiten

Die REC-Steuerung nutzt ein Einheiten-Verbindungssystem. Steckanschluss und Arretierungseinrichtung ist bei jeder Einheit gleich.
Jedoch gibt es Beschrankungen bei der Einheiten-Anordnung. Bei Anschluss jeder Einheit sind diese Vorgaben zu bertiicksichtigen.

l o

EC Gateway-Einheit EC Arﬁ: Abschluss-
Bald erhdltlich dungs-Einheit Einheit
Einheitenname Anzahl verbindbarer Einheiten Zusatzinformation
EC Gateway-Einheit Bald erhdltlich 1 Ganz links plaziert
EC Anbindungs-Einheit (Max.) 4 Kann innerhalb des Einheiten-Bereichs umgeordnet werden (max. 16 Achsen sind anschlieBbar)
Abschluss-Einheit 1 Ganz rechts plaziert
Produktname Modellname

CC-Link Netzwerk-Spezifikation REC-GW-CC

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifikation REC-GW-CIE
Master-Einheit/ DeviceNet Netzwerk-Spezifikation REC-GW-DV
Gateway-Einheit

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation REC-GW-EC

EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation REC-GW-EP

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation REC-GW-PR

PROFINET IO Netzwerk-Spezifikation REC-GW-PRT
EC Anbindungs-Einheit EC Anbindungs-Einheit 4-Achs-Spezifikation RCON-EC-4
Abschluss-Einheit Fir REC RCON-GW-TRE
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B Technische Daten

H RCON
Parameter Spezifikation
Spannungsversorgung 24VDC £ 10% L
200 VAC ~ 230 VAC +10% (Stromversorgungs-Einheit)
Stromaufnahme Abhéangig von der Systemkonfiguration

AnschlieBbare Achsen

1 bis 16 Achsen * Fiir die max. Achszahl siehe ,Maximale Anzahl anschlieBbarer Achsen” (S. 59)

24 V-Serie

Inkremental (einschlieBlich ABZ-Parallel)
Batterielos-Absolut

Unterstltzte Enkoder
230 V-
Serie

Inkremental (einschlieBlich ABZ-Parallel), Batterielos-Absolut, Quasi-Absolut, Index-Absolut
(SCON-Anschluf3spezifikation) Absolut, Multi-Rotation-Absolut

Unterstlitzte Feldnetzwerke

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

Konfigurierbare Steuerungs-Einheiten

Gateway-Einheit, Treiber-Einheit, Erweiterungs-Einheit, EC Anbindungs-Einheit,
Stromversorgungs-Einheit, Lufter-Einheit, Abschluss-Einheit, Einfach-Absolut-Einheit

SEA-Schnittstellen

(Serielle Kommu-
nikation)

Kommunikationsmethode RS485
Teaching-Anschluss
Kommunikationsgeschwindigkeit 9.6/19.2/38.4/57.6/115.2/230.4 kbps
Kommunikationsmethode USB
USB-Anschluss
Kommunikationsgeschwindigkeit 12 Mbps

Not-Aus-Halt / Betriebsfreigabe

Kollektiver System-Support Uber STOP-Eingangssignal der Gateway-Einheit, ausgestattet mit Steckverbindern
fuir die Abschaltung der Motorstromversorgung zu den einzelnen Achsen jeder Treiber-Einheit

Datenspeicherung

FRAM 256 kbit (Gateway-Einheit, 24 V-Treiber-Einheit)
SRAM 4 Mbit (230 V-Treiber-Einheit)

Teaching-Anschluss

Touch-Panel-Handprogrammiergerat

Dateneingabe-Methode
USB-Anschluss

PC-Teaching-Software

Speicherzeit

ca. 10 Tage

Kalender-Funktion
Ladezeit

ca. 100 Stunden

Sicherheitskategorie

B (die Sicherheitskategorie-Spezifikation unterstltzt externe Schaltkreise bis Kategorie 4)

Schutzfunktionen

Uberstromschutz, Temperatur-Anormalitit, Enkoder-Trennung, Uberlast

Vorausschauende Instandhaltungs-/Wartungsfunktion

Geringe Kapazitat des Elektrolytkondensators und niedrige Drehgeschwindigkeit des Liifters

Umgebungstemperatur

(Ohne Liifter) 0 ~ 40 °C, (mit Lufter) 0 ~ 55°C *0 ~ 40 °C fir Einfach-Absolut-E inheiten

Umgebungsfeuchtigkeit

Unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und tiberméaBige Staubbelastung

Frequenz: 10~57 Hz / Amplitude: 0.075 mm, Frequenz 57~150 Hz / Beschleunigung: 9.8 m/s

SR el el XYZ-Richtungen, Sweepzeit: 10 Minuten, Anzahl von Sweeps: 10 Mal
StoBfestigkeit Fallhohe: 800 mm 1 Ecke, 3 Kanten, 6 Wande

Beriihrungsschutz gegen 24V Klasse lll

elektrischen Schlag 230V Klasse |

Schutzart 1P20

Dielektrische Spannungsfestigkeit

500 VDC, 10 MQ

Kihlmethode

Selbstkiihlung und Geblasekiihlung durch Lufter-Einheit (Option)

Verbindungen zwischen den Einheiten

Anschlussfertiges Einheiten-Verbindungssystem

Installations-/Montagemethode

Hutschienenmontage (35 mm)

Richtlinien/Normen

: y 230 V-Strom- Einfach- SCON- EC
Einheiten-Name Ga.t eway- 2 V.- Trel.ber- 230 \./-Tre.lber- versorgungs-|  Absolut- Erweiterungs- | Anbindungs-
iz Sl Elie: Einheit Einheit Einheit Einheit
CE-Kennzeichnung (@) (@) O (@) @) (@] (@)
UL-ZertiﬁZierung O O (Zertiﬁzieru_ng geplant) (Zenif;plant) O o (Zertif;plant)

(Hinweis: O=Ja)
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B Achsen ohne Verbindungsmaoglichkeit mit RCON-Einheiten

Treiber-Einheit Erweiterungs-Einheit
A i EC Anbindungs-Einheit
Einheit 24 V-Treiber-Einheit 230 V-Treiber-Einheit PEA gggggg’,‘fg:;;g ung (RCON_QEQ
Master- (RCON-PC/PCF/AC/DC) (RCON-SC) (RCON-EXT)
Einheit
Mit 24 V-Schrittmotor/
e "24 VAC-Servomotor/ Mit 230 VAC-Servomotor EleCylinder
biirstenlosem DC-Motor ausgerlstete Achse (nur mit ACR-Option)
ausgerdiistete Achse
Servopress-Achse: RCS2/RCS3
SCARA-Roboter: IX/IXA
Handgelenk-Einheit: WU Torque-Motor: DD/DDA (1-phasige Versorg.)
R Servopress-Achse: RCS2/RCS3
RCON Tabletop-Roboter: TT(A) (AchsenA gemal den folgenden i
Spezifizierungen)
SCARA-Roboter: IXP - Mit Motoren unter 60 W oder tber SCARA-Roboter: IX/IXA
750 W ausgeriistete Achsen
- Mit Absolut-Enkoder oder Multi-Rotations-
Absolut-Enkoder ausgeriistete Achsen

I Enkoder-Auflésung

Parameter Motortyp Serie/Baureihe Enkodertyp Wert [Pulse/U]
RCP6 Batterielos-Absolut 8192
Batterielos-Absolut
Schrittmotor RCP5/RCP4/RCP3/RCP2 800
Inkremental
wu Batterielos-Absolut 8192
Batterielos-Absolut 16384
24 V-Treiber-Einheit RCA
Inkremental 800
AC-Servomotor
CICIN/NA 1048
RCA2 Andere als oben genannt Inkremental 800
- RATR/GRSN
Burstenloser DC-Motor RCD RATDA/GRSNA Inkremental 480
Batterielos-Absolut
RCS4/RCS3 16384
Inkremental
OCsN Inkremental 1600
SRC17BD Inkremental 3072
RCS2
Modelltypen auBer den Inkremental eEEa
oben genannt Batterielos-Absolut
Batterielos-Absolut 131072
ISB/ISDB
Inkremental 16384
230 V-Treiber-Einheit AC-Servomotor
Batterielos-Absolut 131072
ISDBCR/SSPA/ISA/ISDA/IF/FS
Inkremental 16384
NSA Batterielos-Absolut 131072
s 2400
NS Inkremental
Modelltypen auB3er den o.g. 16384
18s Index-Absolut 131072
DD/DDA
Clisp Index-Absolut 1048576
EC Anbindungs-Einheit Schrittmotor EC EEGSsEs-A sl 800
Inkremental
I Warmeerzeugung (je Einheit)
Einheiten-Name Einheiten-Modell Ausfuhrung Wert
PowerCon: Ausgeschaltet 5.0wW
RCON-PC
PowerCon: Eingeschaltet 8.0W
24 V-Treiber-Einheit RCON-PCF PowerCon: Ausgeschaltet 19.2W
RCON-AC Standard / Boost-Funktion / Energiespar-Funktion 4.5W
RCON-DC Standard 3.0wW
230 V-Treiber-Einheit RCON-SC 54 W
Stromversorgungs-Einheit RCON-PS2 42 W
I Einschaltstromspitze
Einheiten-Name Einheiten-Modell Ausfuhrung Wert
RCON-PC 83A
RCON-PCF 10A
24 V-Treiber-Einheit
RCON-AC 10A
RCON-DC 10A
230 V-Treiber-Einheit RCON-SC 25A
EC Anbindungs-Einheit RCON-EC (bei AnschluBB von 4 Achsen) 40 A
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Stromaufnahme

Auf Grundlage der Anschlusskonfiguration ist fiir jede RCON-Einheit sicherzustellen, dass zur Auswahlermittlung
die errechneten Ergebnisse fiir den Steuerstrom und den Motorstrom den Stromgrenzwert nicht tiberschreiten.
Bei Auswahl einer 230 V-Treiber-Einheit ist dafiir zu sorgen, dass die Gesamt-Motorleistung (W) nicht liber
der fiir die maximale Anzahl anschlieBbarer Achsen angegebenen liegt. Nur eine RCON-PS2-3 kann pro

RCON-System eingesetzt werden. * Die maximale Anzahl anschlieBbarer Achsen ist serienabhingig.

Stromgrenzwert Gesamt-Motorleistung (W)

i . Gesamt-Motorleist. (W) bei max.
Bezeichnung Stromgrenzwert Bezeichnung (W)
Steuerstrom max. 9.0 A Anzahl angeschlossener Achsen
Motorstrom max. 37.5 A Motorleistung Einphasig 230 VAC 1600 W

Dreiphasig 230 VAC 2400 W
I Strom-Aufnahme je Einheit
<Steuerstrom>
Bezeichnung Einheit Stromaufnahme
Gateway-Einheit Ohne Ethernet 0.8A
Master-Einheit Y Mit Ethernet T.0A
(einschlieBlich Abschluss-Einheit) — —
>4 V-Treiber-Einheit Ohne Bremse 0.2A
-Treiber-Einhei - —
Steuerstrom-Aufnahme (far alle Typen gleich) Ml_t Bremse (1 Achsausf.thrung) 047
(je Einheit) With brake (2-Achsausfiihrung) 0.6A
230 V-Treiber-Einheit (einschlieBlich Ohne Bremse 0.2A
230 V-Stromversorgungs-Einheit) Mit Bremse 0.5A
Erweiterungs-Einheit (fir alle Typen gleich) 0.1A
Einfach-Absolut-Einheit (fiir alle Typen gleich) 0.2A
EC Anbindungs-Einheit 0.1A
<Motorstrom>
® 24 V-Treiber-Einheit
Treiber-Einheit /Achse Nenn- Maximal-Strom
Bezeichnung
Baureihe Motortyp strom Bei Energiespar-Modus-Einst.
RCP2 20P/20SP/28P 0.8A - -
RCP3 | 28P'/35P/42P/56P Ohne PowerCon 1.9A
Schrittmotor / : _ _
RCON-PC 222 28P/35P/42P/ Ohne PowerCon 1.9A - -
RCPe | 425P/56P Mit PowerCon 23A - 3.9A
RCP2
Schrittmotor / RCP4
RCON-PCF RCPS 565P/60P/86P Ohne PowerCon 5.7A - -
RCP6
l\-/lotorst.rom—Aufnahme 5W Standard / Boost-Modus 1.0A - 33A
(je Antrieb pro Achse)
RCA mnow 13A 25A 4.4A
RCA2 20W Standard / Boost-Modus / 1.3A 2.5A 44A
AC-Servomotor / 20W (205) Energiespar-Modus 1.7A 3.4A 5.1A
RCON-AC 30w 1.3A 2.2A 4.0A
Burstenloser
DC-Motor / RCON-DC | REP 3w Standard 0.7A - 1.5A
* Nur bei Modelleinsatz: RCP2-RA3, RCP2-RGD3
@ EC Anbindungs-Einheit
Anbindungs-Einheit /Achse - Maximal-Strom
Bezeichnung 9 Nenn
Serie Motortyp Typ strom Bei Energiespar-Modus-Einst.
f1ah N 35P/42P/56P Anders alsuntengenannte |  2.3A 2.2A 3.9A
Motorstrom-Aufnahme EC Schrittmotor /
(je Antrieb pro Achse) RCON-EC EC 28P S3LV/RR3L - 2.2A -
Mini - 2.0A -
A - Bei Betriebsmustern mit auf alle Achsen simultan tbertragenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen
sowie einer Einschaltdauer von 100 % gilt: Berechnung der Motorstrom-Aufnahme mit dem Maximal-Stromwert.
Achtung  (Falls der Maximal-Stromwert nicht aufgelistet ist, hat die Berechnung mit dem Nennstrom zu erfolgen.)
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

Gateway-Einheit

ll Beschreibung Wird verwendet zum Anschluss einer 24 V-Spannungsversorgung
und einem Handprogrammiergerat an die RCON. (Die GWG-Spezi-

fikation steht fiir den Globaltyp gemaR Sicherheitskategorie.)

| Gateway-Einheit DeviceNet-Spezifikation

Bl Spezifikation

B Modell: RCON-GW/GWG-DV

Spannungsversorgung

24 VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme

0.8 A (1.0 A mit EtherNet)

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (¥)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart

IP20

Gewicht

1679

AuBenabmessungen

30 mm (B) x 115 mm (H) X 95 mm (T)

(¥) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen tber 40° C muR eine Lufter-Einheit hinzugefligt werden.

Steckverbindung Kabelstecker-Modell (Hersteller) Bemerkung
. Standard-
System-E/A | Kabelseitig DFMC1.5/5-ST-3.5 Zubehér
Kabelseitig MSTB2.5/5-STF-5.08 AUM (Phoenix Contact) Standard-
Netzwerk Zubehér
Netzwerk-Steckverbindung Steuerungsseitig | MSTBA2.5/5-GF-5.08 AU (Phoenix Contact)
B Netzwerk-Verbindungskabel
Rot (V+) = I = Bl
H ’ ’ tibler
1 Pin-Nr. ‘gna Beschreibung ompa .
i| Weiss (CAN H) (Farbe) Kabelquerschnitt
i| 1 V- (schwarz) Spannungsversorgung Minus (-)
il Abschirmung 2 CAN L (blau) Datensignal Tief (Low-Side) end
= Blau (CAN L) _ R entsprechendes
] 3 Erdung (Abschirmung) DeviceNet-Kabel
Schwarz (V-) 4 CAN H (weiss) Datensignal Hoch (High-Side)
Vorderansicht der steuerungs- 5 V+ (rot) Spannungsversorgung Plus (+)
seitigen Steckerbuchse
| Gateway-Einheit CC-Link-Spezifikation
M Modell: RCON-GW/GWG-CC
Il Spezifikation
Spannungsversorgung 24VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme

0.8 A (1.0 A mit EtherNet)

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (¥)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart 1P20
Gewicht 1679
AuBenabmessungen 30 mm (B) X 115 mm (H) x 95 mm (T)
(*) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen tiber 40° C muB eine Lifter-Einheit hinzugefigt werden.
Steckverbindung Kabelstecker-Modell (Hersteller) Bemerkung
. Standard-
System-E/A | Kabelseitig DFMC1.5/5-ST-3.5 Zubehsr
Kabelseiti MSTB2.5/5-STF-5.08 AU (Phoenix Contact) Standard-
Netzwerk 9 Mit Abschluss-Widerstand 110Q /130 Q Zubehor
Netzwerk-Steckverbindung Steuerungsseitig | MSTBA2.5/5-GF-5.08 AU (Phoenix Contact)
I Netzwerk-Verbindungskabel
Abschirmung (SLD) S Signal Beschreib Kompatibler
Gelb (DG) 1= (Farbe) eschrelbung Kabelquerschn.
Weiss (DB) 1 DA (blau) Signalleitung A
2 DB (weiss) Signalleitung B
Blau (DA) 3 DG (gelb) Digitale Masse
- - - - - entsprech.
Verbindet die Abschirmung der geschirmten Leiter | | ink-Kabel
4 SLD (5-Pin-FG und Spannungsversorgungsstecker
Vorderansicht der steuerungs- 1-Pin-FG intern verbunden)
seitigen Steckerbuchse Gehiusemasse
5 FG (4-Pin-SLD und Spannungsversorgungsstecker
1-Pin-FG intern verbunden)
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

| Gateway-Einheit CC-Link IE Field-Spezifikation

Netzwerk-Steckverbindung

LER

A LINK

LER

LINK

=

Vorderansicht der steuerungs-
seitigen Steckerbuchse

=

M Modell: RCON-GW/GWG-CIE

Bl Spezifikation  (cc-Link E Basic wird nicht unterstiitzt]

Spannungsversorgung

24VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme

0.8 A (1.0 A mit EtherNet)

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (¥)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart 1P20
Gewicht 1679
Auflenabmessungen 30 mm (B) x 115 mm (H) X 95 mm (T)

(¥) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen tGber 40° C muR eine Lifter-Einheit hinzugefiigt werden.

Steckverbindung

Kabelstecker-Modell (Hersteller) Bemerkung

System-E/A | Kabelseitig | DFMC1.5/5-ST-3.5

Standard-Zubehor

Kabel- Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5e oder Kundenseitig
seitig hoher geschirmter modularer 8P8C-Stecker (RJ45) bereitzustellen

Netzwerk

Steuerungs- | Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5e oder
seitig hoher geschirmte modulare 8P8C-Buchse (RJ45)

I Netzwerk-Verbindungskabel

Pin-Nr. Signal Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt

1 TPO+ Daten 0+

2 TPO - Daten 0-

3 TP1 + Daten 1+

Als Ethernet-Kabel ist ein gerades

4 TP2 + Daten 2+ STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)
5 TP2- Daten 2- der Kategorie 5e oder

6 TP1- Daten 1- hoher zu verwenden.

7 TP3 + Daten 3+

8 TP35= Daten 3-

| Gateway-Einheit PROFIBUS-DP-Spezifikation

Netzwerk-Steckverbindung

Vorderansicht der steuerungs-
seitigen Steckerbuchse

Roter B-Leiter (Positiv-Seite)
Griiner A-Leiter (Negativ-Seite)

Il Sperzifikation

B Modell: RCON-GW/GWG-PR

Spannungsversorgung

24 VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme

0.8 A (1.0 A mit EtherNet)

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (¥)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart P20
Gewicht 1679
AufBlenabmessungen 30 mm (B) X 115 mm (H) x 95 mm (T)

(¥) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen tiber 40° C muB eine Lifter-Einheit hinzugefiigt werden.

Steckverbindung

Kabelstecker-Modell
(Hersteller)

Bemerkung

System-E/A | Kabelseitig DFMC1.5/5-ST-3.5

Standard-Zubehor

Netzwerk

Kabelseitig 9-poliger D-Sub-Stecker (mannlich) | Kundenseitig bereitzustellen

Steuerungsseitig | 9-poliger D-Sub-Stecker (weiblich)

I Netzwerk-Verbindungskabel

Pin-Nr. Signal Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt
1 NC Nicht belegt
2 NC Nicht belegt
3 B-Line Signal B-Leiter (RS-485)
4 RTS Abfragesendungs-Signal entsprechendes
5 GND Masse-Signal (isoliert) PROFIBUS DP-Kabel
6 +5V +5 V-Ausgang (isoliert) (Typ A:EN5017)
7 NC Nicht belegt
8 A-Line Signal A-Leiter (RS-485)
9 NC Nicht belegt
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

| Gateway-Einheit EtherCAT-Spezifikation

. . B Modell: RCON-GW/GWG-EC
I Spe2|ﬁ kation [Explicit Messaging wird nicht unterstitzt (nur Implicit Messaging)]

Spannungsversorgung 24 VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme 0.8 A (1.0 A mit EtherNet)
Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit | 0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (*)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart IP20

Gewicht 1679

Auflenabmessungen 30 mm (B) X 115 mm (H) X 95 mm (T)

(¥) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen tiber 40° C muB eine Lifter-Einheit hinzugefiigt werden.

Steckverbindung Kabelstecker-Modell (Hersteller) Bemerkung
System-E/A | Kabelseitig | DFMC1.5/5-ST-3.5 Standard-Zubehor
Kabel- Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5 oder Kundenseitig
seitig héher geschirmter modularer 8P8C-Stecker (RJ45) bereitzustellen
Netzwerk
Steuerungs- | Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5 oder
seitig hoher geschirmte modulare 8P8C-Buchse (RJ45)

Netzwerk-Steckverbindung

B Netzwerk-Verbindungskabel

L
HE! ! Pin-Nr. Signal Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt
=
3 1 D+ Sendungsdaten +
(] 8 - -
[SEEI @Eﬂj: 2 D Sendungsdaten
[ ! 3 RD + Empfangsdaten +
z a Nicht bel Als Ethernet-Kabel ist ein gerades
o - JEQREIeot STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)
= 8 5 - Nicht belegt der Kategorie 5 oder
Vorderansicht der steuerungs- 6 RD - Empfangsdaten - hoher zu verwenden.
seitigen Steckerbuchse 7 - Nicht belegt
8 - Nicht belegt

| Gateway-Einheit EtherNet/IP-Spezifikation

M Modell: RCON-GW/GWG-EP
Bl Spezifikation

Spannungsversorgung 24VDC +£10%
Steuerstrom-Aufnahme 0.8 A (1.0 A mit EtherNet)
Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit 0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (*)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart P20
Gewicht 1679
AufBenabmessungen 30 mm (B) X 115 mm (H) x 95 mm (T)
(¥) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen tiber 40° C muB eine Lifter-Einheit hinzugefiigt werden.
Steckverbindung Kabelstecker-Modell (Hersteller) Bemerkung
System-E/A | Kabelseitig | DFMC1.5/5-ST-3.5 Standard-Zubehor
Kabel- Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5 oder Kundenseitig
seitig héher geschirmter modularer 8P8C-Stecker (RJ45) bereitzustellen
Netzwerk
Steuerungs- | Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5 oder
seitig héher geschirmte modulare 8P8C-Buchse (RJ45)
Netzwerk-Steckverbindung I Netzwerk-Verbindungskabel
q Pin-Nr. Signal Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt
(0 j%@ﬂ@:’: 1 D+ Sendungsdaten +
l TD - Sendungsdaten -
RD + Empfangsdaten +
- Als Ethernet-Kabel ist ein gerades
Vorderansicht der steuerungs- - Nicht belegt STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)

seitigen Steckerbuchse
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- Nicht belegt der Kategorie 5 oder
hoher zu verwenden.

RD - Empfangsdaten -
- Nicht belegt
- Nicht belegt
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

| Gateway-Einheit PROFINET 10-Spezifikation

o B Modell: RCON-GW/GWG-PRT
Il Sperzifikation

Spannungsversorgung 24 VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme 0.8 A (1.0 A mit EtherNet)
Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit 0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend) (*)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart 1P20

Gewicht 167 g

AufBlenabmessungen 30 mm (B) X 115 mm (H) x 95 mm (T)

(*) Bei Einsatz in Betriebsumgebungen Gber 40° C muB eine Lifter-Einheit hinzugefiigt werden.

Steckverbindung Kabelstecker-Modell (Hersteller) Bemerkung
System-E/A |Kabelseitig | DFMC1.5/5-ST-3.5 Standard-Zubehor
Kabel- Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5 oder Kundenseitig
seitig héher geschirmter modularer 8P8C-Stecker (RJ45) bereitzustellen
Netzwerk
Steuerungs- | Ethernet ANSI/TIA/EIA-568-B Kategorie 5 oder
seitig héher geschirmte modulare 8P8C-Buchse (RJ45)

Netzwerk-Steckverbindung

I Netzwerk-Verbindungskabel

I
ﬂ E j%@ﬂ@j: Pin-Nr. Signal Beschreibung Kompatibler Kabelquerschnitt
I 1 TD + Sendungsdaten +

2 TD - Sendungsdaten -
Vorderansicht der steuerungs- 3 RD + Empfangsdaten + o
seitigen Steckerbuchse 2 a Nicht belegt Als Ethernet—Ka‘beI ist eln‘gerade§
STP-Kabel (geschirmt, paarig verdrillt)

5 - Nicht belegt der Kategorie 5 oder

6 RD - Empfangsdaten - héher zu verwenden.

7 - Nicht belegt

8 - Nicht belegt
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

Treiber-Einheit

| Treiber-Einheit fiir Achsanschluss RCP-Baureihe

ll Beschreibung  Ein Steuerungsmodul fiir die Achsansteuerung. Bis zu zwei Achsen
kdnnen an eine einzelne Treiber-Einheit angeschlossen werden.

Eine Treiber-Einheit fur die Verbindlung mit Schrittmotoren. Modell Typ Kompatible Motorleistung
Kann an alle Achsen der RCP-Baureihe angeschlossen werden. RCON-PC-1 1-Achsanschiuss T2A
RCON-PC-2 2-Achsanschluss ([120/28/35/42/56)
RCON-PCF-1 1-Achsanschluss *Fir Hochlast-Typ 4 A ([056/60/86)
Il Spezifikation
Spannungsversorgung 24VDC £10%
(Ohne Bremse) 0.2 A

Steuerstrom-Aufnahme

(Mit Bremse, 1-Achs-Spezifikation) 0.4 A
(Mit Bremse, 2-Achs-Spezifikation) 0.6 A

Umgebungstemperatur
& Luftfeuchtigkeit

(Ohne Ltifter) 0 ~ 40 °C
(Mit Lufter) 0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart

IP20

Gewicht

(1-Achs-Spezifikation) 175 g
(2-Achs-Spezifikation) 180 g

AuBenabmessungen

22.6 mm (B) X 115 mm (H) x 95 mm (T)

Zubehor

Antriebs-Abschalt-Stecker (DFMC1.5/2-STF-3.5)

| Treiber-Einheit fiir Achsanschluss RCA-Baureihe

Eine Treiber-Einheit flr die Verbindung mit AC-Servomotoren. Modell

Typ Kompatible Motorleistung

Kann an alle Achsen der RCA-Baureihe angeschlossen werden. RCON-ACA

1-Achsanschluss
2W-30W

RCON-AC-2

2-Achsanschluss

Bl Spezifikation

Spannungsversorgung

24VDC £10%

Steuerstrom-Aufnahme

(Ohne Bremse) 0.2 A
(Mit Bremse, 1-Achs-Spezifikation) 0.4 A
(Mit Bremse, 2-Achs-Spezifikation) 0.6 A

Umgebungstemperatur
& Luftfeuchtigkeit

(Ohne Lufter) 0 ~ 40 °C
(Mit Lufter) 0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart

P20

Gewicht

(1-Achs-Spezifikation) 175 g
(2-Achs-Spezifikation) 180 g

AufBlenabmessungen

22.6 mm (B) X 115 mm (H) X 95 mm (T)

Zubehor

Antriebs-Abschalt-Stecker (DFMC1.5/2-STF-3.5)

| Treiber-Einheit fiir Achsanschluss RCD-Baureihe

Eine Treiber-Einheit fiir die Verbindgng mit BLDC-Servomotoren. Modell Typ Kompatible Motorleistung
Kann an alle Achsen der RCD-Baureihe angeschlossen werden. RCON-DC1 1-Achsanschiuss "
RCON-DC-2 2-Achsanschluss
Il Spezifikation
Spannungsversorgung 24 VDC £10%
(Ohne Bremse) 0.2 A

Steuerstrom-Aufnahme

(Mit Bremse, 1-Achs-Spezifikation) 0.4 A
(Mit Bremse, 2-Achs-Spezifikation) 0.6 A

Umgebungstemperatur
& Luftfeuchtigkeit

(Ohne Lufter) 0 ~ 40 °C
(Mit Liifter) 0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart

1P20

Gewicht

(1-Achs-Spezifikation) 175 g
(2-Achs-Sperzifikation) 180 g

AuBenabmessungen

22.6 mm (B) X 115 mm (H) X 95 mm (T)

Zubehor

Antriebs-Abschalt-Stecker (DFMC1.5/2-STF-3.5)
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

I 230 V-Treiber-Einheit fir Anschiuss von 230 VAC-Motorachsen

Diese Treiber-Einheit verbindet 230 VAC-Servomotoren
von 60 W bis 750 W.

| 230 V-Stromversorgungs-Einheit

Modell Typ Kompatible Motorleistung
60W/100W/150W/200W
RCON-SC 1-Achsanschluss 300W/400W/600W/750W
Il Spezifikation
Steuer-Eingangsspan- PEVIBIE & 6%
nungsversorgung

Steuerstrom-Aufnahme

(Ohne Bremse) 0.2 A
(Mit Bremse) 0.5 A

gr[ll?fifbel;:rg‘:itgggeratur (Mit Lfter) 0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart IP20

Gewicht 4389

Auflenabmessungen 45.2 mm (B) x 115 mm (H) x 95 mm (T)

Zubehor Blindstecker DP-6

Kompatible Typen RCON/RSEL

Beispiel: Mit einer 1-phasigen 230 VAC-Stromversorgungs-Einheit (max. 1600 W)
kénnen 4 Achsen a 400 W verbunden werden mit 4 Einheiten RCON-SC-1
und 1 Einheit RCON-PS2-3.

Diese Versorgungs-Einheit ist nur fir den 230 VAC-Eingang.
Eine 230 V-Treiber-Einheit muss angeschlossen werden.

Modell
RCON-PS2-3
*Eine Abschluss-Einheit wird mitgeliefert (RCON-GW-TRS).
Il Spezifikation

nMJ’r:;’;E:‘S%?;ﬂ;;pa"' Einphasig/dreiphasig 200 VAC ~ 230 VAC + 10%
Maximale 1600 W (1-phasig 230 VAC)
Leistungskapazitat 2400 W (3-phasig 230 VAC)
gr[\ugfetzf:trggiit;r(:ﬁeratur (Mit Lifter) 0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart IP20
Gewicht 3939
AuBenabmessungen 45.2 mm (B) X 115 mm (H) x 95 mm (T)
Zubehor Stromversorgungs-Stecker SPC5/4-STF-7,62
Kompatible Typen RCON/RSEL

Nur eine RCON-PS2-3 kann per RCON/RSEL-System verwendet werden.
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

Weitere Einheiten

| Erweiterungs-Einheitt

Die Steuerung SCON-CB/CGB kann verbunden werden, um eine Modell
Achse mit 230 V-Servomotor anzuschliessen. RCON-EXT
Il Sperzifikation
Spannungsversorgung 24 VDC £10%
Steuerstrom-Aufnahme 0.1A

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart

P20

Gewicht

969

AuBenabmessungen

22.6 mm (B) x 115 mm (H) x 95 mm (T)

Zubehor

Abschluss-Stecker

Nicht anschliessbare Achsen / Achssysteme

Servopress-Achsen, SCARA-Roboter, TTA-Tischroboter, WU-Handgelenk-Einheiten

| Abschluss-Einheit
Ein Abschlusswiderstand zur Riickgabe von seriellen RCON- Modell
Kommunikationsdaten und Eln-/Ausgangs-Signalen.
(Als Zubehor bei der Gateway-Einheit enthalten.) RCON-GW-TR
Il Spezifikation
Spannungsversorgung 24 VDC £10%
Steuerstrom-Aufnahme 0.8A

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart 1P20
Gewicht 489
AufBlenabmessungen 12.6 mm (B) x 115 mm (H) X 95 mm (T)
| Einfach-Absolut-Einheit
Diesg Einheit ?st anzuschliessej, um eine Achse mit Inkremental- Modell Typ Kompatibler Motor
Spezifikation im Absolut-Betrieb zu verwenden. RCON-ABU-P Fuir Achsanschluss RCP-Baureihe Schrittmotor
RCON-ABU-A Fir Achsanschluss RCA-Baureihe AC-Servomotor
Il Sperzifikation
Spannungsversorgung 24 VDC +£10%
Steuerstrom-Aufnahme 02A
Absolut-Batterie-Modell AB-7
Batterie-Spannung 36V

Ladezeit

ca. 72 Stunden

Umgebungstemperatur & Luftfeuchtigkeit

0 ~ 40 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung

Schutzart

P20

Gewicht

271 g (einschlieBlich 173 g der Absolut-Batterie)

* Eine Einheit pro Achse fiir Anwendung

mit Einfach-Absolut-Enkoder. External dimensions

22.6 mm (B) x 115 mm (H) x 95 mm (T)

Zubehor

Kabel (CB-ADPC-MPA005)
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Konfigurationsbeschreibung der RCON-Einheiten

| EC Anbindungs-Einheit

Diese Einheit ermdglicht bis zu 4 EleCylinder-Achsen
mit ACR-Option anzuschliessen.

| 230 V-Abschluss-Einheit

Modell
RCON-EC
Il Spezifikation
Spannungsversorgung | 24 VDC + 10%
Steuerstrom-Aufnahme | 0.1 A
gr[\l?;flzl:r;?‘:itggﬁeratur 0 ~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart P20
Gewicht 123¢g
AuBenabmessungen 22.6 mm (B) X 115 mm (H) X 95 mm (T)
Zubehor Antriebs-Abschalt-Stecker (DFMC1.5/4-ST-3.5 (REC))
Kompatible Typen RCON/REC

Dieser Abschlusswiderstand ist fiir den Anschluss an eine
230 V-Treiber-Einheit bestimmt. (Als Zubehor bei der
230 V-Stromversorgungs-Einheit enthalten.)

Modell

RCON-GW-TRS

Il Spezifikation

Spannungsversorgung | 24 VDC + 10%

Umgebungstemperatur o . .

& Luftfeuchtigkeit 0~ 55 °C, unter 85 % RH (nicht kondensierend)
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase und starke Staubbelastung
Schutzart P20

Gewicht 409

AuBenabmessungen 12.6 mm (B) x 115 mm (H) x 95 mm (T)
e T RCON mit RCON-PS2-3

RSEL mit RCON-PS2-3
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Betriebsarten der Feldnetzwerk-Steuerung

Fir die Feldnetzwerk-Ansteuerung der RCON stehen die folgenden Bewegungsmuster zur Auswabhl.

Die bendtigten Betriebsdaten (Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Schubkraft-Prozent etc.) werden von einer

SPS oder anders Gibergeordneten Host-Steuerung in die definierte Adresse geschrieben.

Bewegungsmuster Beschreibung Kurzdarstellung
) ) A SPS K kati 1
Dieser Modus erlaubt die numerische Vorgabe der | N o
. i iti i i i i Zielposition Positionierbreite netzwerk
Direkt- Z|eI995|t|on, Geschwindigkeit, Beschleunigung/ Gleschv;illqdigkeit, Beslclhlelunigulng
numerischer Verzégerung und den Motorstrom-Prozentsatz Schubkraft-Prozent
Steuerunds- fir die Schubkraft. Steuerionl
Mo dusg Zusatzlich kénnen in 0,01 mm-Schritten die aktuelle Attuselle Position §
e . . . . Akt. \
Position, Echtzeit-Geschwindigkeit und Stromgrenz- Akt_ G‘e’gﬁiﬁiﬁgf;t‘(V‘;’Egi;ﬁ’;’)
wert abgefragt Werden. Alarmcode Statussignal Achse
. 7
Einfach- —
. Erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition. SPS KomLakaten !
numerischer . o e N via Feld-
AuBerdem kann die aktuelle Position in 0,01 mm- S netzwerk
Steuerungs- - . Zielposition
Schritten numerisch abgefragt werden. Zielpositionsnummer
Modus Steuersignal
Bis zu 128 Positionsdaten sind programmierbar
g Q . e Aktuelle Position
Positionier- bis zur vorgegeben Halteposition. e
Modus 1 Die aktuelle Position kann in 0,01 mm-Schritten Sl .
numerisch abgefragt werden. \ J Achse
SPS kati 1
Bis zu 128 Positionsdaten sind programmierbar - N fiZmFZf;"'ka"O"
bis zur vorgegeben Halteposition. I netzwerk
. . . . . lelpositionsnummer
S Es besteht aber keine Mdglichkeit, die aktuelle Ste.fersigna
Positionier o
Modus 2 Position abzufragen.
Dieser Modus verfligt Gber ein geringeres —
. iti
Ubertragungsvolumen an E/A-Daten als der Sfalﬁij‘gf;mmmer
Positionier-Modus 1. L ) Achse
Bis zu 128 Positionsdaten sind programmierbar SPS Kommunikation I
bis zur vorgegeben Halteposition. f ) VaFeld
Es besteht aber keine Mdglichkeit, die aktuelle Zielpositionsnummer
Positionier- Position abzufragen. Steuersignal
Modus 3 Dieser Modus verflgt Gber ein noch geringeres
Ubertragungsvolumen an E/A-Daten als der Endpositionsnummer
Positionier-Modus 2 und arbeitet mit einer statussignal
Mindestzahl an Signalen. \ y Achse
SPS kati 1
Bis zu 16 Positionsdaten sind programmierbar r \ SQTZ.‘;”'““"
bis zur vorgegeben Halteposition. netzwerk
. - . . . Zielpositionsnummer
Positionier- I?leser Modus verfligt tiber ein noch geringeres S
Modus 5 Ubertragungsvolumen an E/A-Daten und weniger
Positionstabellen als der Positionier-Modus 2. Aktuelle Position
Die aktuelle Position kann in 0,1 mm-Schritten Endpositionsnummer
. Statussignal
numerisch abgefragt werden. L ) Achse
* Kein externer E/A-Fernbetrieb-Modus verfiigbar.
Maximale Anzahl anschliessbarer Achsen
Bewegungs-| pjrekt-numerischer | Einfach-numerischer Positionier- Positionier- Positionier- Positionier-
muster|  steyerungs-Modus Steuerungs-Modus Modus 1 Modus 2 Modus 3 Modus 5
Feldnetzwerk
DeviceNet 8 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
CC-Link 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
CC-Link IE Field 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
PROFIBUS-DP 8 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
EtherCAT 8 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
EtherNet/IP 8 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
PROFINET 10 8 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen 16 Achsen
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Funktionen der einzelnen Betriebsarten

Direkt-numerischer Einfach-numerischer|  Positionier- Positionier- Positionier- Positionier-
Steuerungs-Modus | Steuerungs-Modus Modus 1 Modus 2 Modus 3 Modus 5
Anz.a.hl Unbegrenzt 128 Punkte 128 Punkte 128 Punkte 128 Punkte 16 Punkte
der Positionen
Referen'zfahrt o o o o o o
(Homing)
Positionier-Betrieb O O A A A A
Einstellung
Geschwindigkeit O A A A A A

& Beschleunigung

Mehrere Beschleunigungs-
und Verzégerungs- — A A A A A
einstellungen

Vorschub o A A A - N
(in Schritten)
Vorwarts/Riickwarts A A A A B A
im Tipp-Betrieb
Schreiben der . . o o . .
Positionsdaten
Schub-Betrieb O A A A A A
Geschwindigkeits- o A A A N A
wechsel in Bewegung
Pause O O O O @) O
. A AN AN AN AN AN
Signal Zonenausgang (2 Punkte) (2 Punkte) (2 Punkte) (2 Punkte) (1 Punkt) (2 Punkte)

Signal Positions-

— AN A AN — —
zonenausgang
A n
. husgang o o o o — o
Uberlastwarnung
Vibrations-
kontrolle (Hinweis 1) - A A A A A
Auslesen der aktuellen 5 S . S
P . . inwel
Position tinweis2) (0.01 mm) (0.01 mm) (0.01 mm) - — (0.1 mm)
(Auflésung)
* O : Direkte Einstellméglichkeit A : Eingabe von Positionsdaten und Parameter erforderlich — : Funktion wird nicht unterstiitzt

Hinweis 1: Diese Funktion ist beschrankt auf 24 VAC-Servomotor-Achsen.
Hinweis 2: Die Auflosung bei Anschluss einer SCON-Steuerung fiir einen DDA-Torquemotor betrdgt 0.001 Grad (nur 0.01 Grad im Positionier-Modus 5).

Hinweis 3: Im Positionier-Modus 5 betrdgt der maximale Wert am Ausgang 3276.7 mm (327.67 Grad bei einem DDA-Torquemotor).
Fir die Ansteuerung der Achse in einem Betriebsbereich auBerhalb des maximalen Werts ist ein anderes Bewegungsmuster zu wahlen.
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‘ Erweiterungs-Einheit ‘

SCON-Erweiterung PEA/SEA/SCON-Erweiterung PEA
3 & 3
4 4 " 4
2267 v 95 12267 1 E 12267 4 ggs
~ 98.8 ” 117 ” 11.7
230 V-Treiber-Einheit I 230 V-Liifter-Einheit
Fiir 230 V-Treiber
3 18.4
“ 445 125
3
95
1 452 7 n 98.8
“ 103.5
230 V-Stromversorgungs-Einheit \ \ EC Anbindungs-Einheit
4 o n 4
95 12267 %
1 452 7 n 98.8 ™ 98.8
” 1045
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Bezeichnung der Bauteile

| Master-Einheit |

RCON-GW/GWG

— H

VT
mo i

—H
(Vorne) (Oben)

EtherNet-Anschlu3

Ein AnschluB zur Verbindung mit EtherNet.
(Als Option bei RCON ausgewdhlt.)

Status-LED

Stellt den Status der Steuerung dar.

Manuell/Automatik-Umschalter

SEA-Anschluf8

Zum AnschluB3 eines Handprogrammiergeréats oder
PC-Software-Kabels.

USB-Anschluf

Zum AnschluB eines PC-Software-Kabels.

[A E/A-systemanschiuB

Ein AnschluBB mit einem seriellen Kommunikationsleiter fir
Halt-Eingangsignal und PSA-24.
Eingang fiir externen Manuell/Automatik-Umschalter bei RCON.

AnschluB fiir Motor-Stromversorgung

Anschluss fiir Motor-Stromversorgung mit +24 V-Leiter.

Bl AnschiuB fiir Steuerungs-Stromversorgung

Ein AnschluB zur Verbindung der Steuerungs-Stromversorgung
mit den Leitern +24 V und FG (Masse).

El Feldbus-AnschluB / E/A-Anschlu

Ein AnschluB zur Verbindung mit dem bei der E/A-Typ-Auswahl
angegebenen Feldbus-Stecker.

Zum Wechseln zwischen Teaching- und Automatik-Betrieb.

Treiber-Einheit

24 V-Serie 230 V-Serie

6 p—
—H

(Vorne) (Oben) (Vorne) (Oben)

Jog-Schalter A Lifter-AnschiuB
Tipp-Schalter fiir Vorwérts/Riickwarts-Betrieb. Ein Anschlu zum Anbringen

der Lufter-Einheit.

Bremslose-Schalter

Schalter flir zwangsweises Lésen der Bremse.

(Wérend Normalbetrieb auf NOM-Stellung.) Enkoder-AnscthB
Zum Anschluf3 des

MPG-Anschluss 230 V-Enkoder-Achskabels.

Ein AnschluB3 zum Verbinden des
Motor/Enkoderkabels von Achsen mit

24 V-Schrittmotor, AC-Servomotor E Motor-Anschlufl
oder biirstenlosem DC-Motor.
Zum Anschluf3 des

Antriebs-Abschalt- 230 V-Motor-Achskabels.
Anschlu
Ein AnschluB, welcher eingangsseitig die An- E Treiber-Abschalt-
triebsversorgung fiir jede Achse unterbricht. AnscthB

Status-LED Schaltet die Motorstromversor-
Stellt den Status der Steuerung dar. gung im internen Schaltkreis ab.
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EC Anbindungs-Einheit

7]
.

Status-LED EC-Anschluf

Stellt den Status der Steuerung dar. Ein AnschluB fir die EleCylinder-Verbindung.
(Nur bei Auswahl der ACR-Option.)

Jog-Schalter Antriebs-Abschalt-AnschluB

Tipp-Schalter fiir Vorwarts/Riickwérts-Betrieb.

fuir jede Achse unterbricht.

Bremslose-Schalter

Schalter fiir zwangsweises Losen der Bremse.
(Wérend Normalbetrieb auf NOM-Stellung.)

Stromversorgungs-Einheit

EB AnschluB fiir externen Bremswiderstand
Ein AnschluB zur Verbindung mit einem externen Bremswiderstandsmodul.

AnschluB fiir 230 VAC-Eingang

ﬂ——”' E/. Anschluss fiir dreiphasige/einphasige 230 VAC-Leitung.

Liifter-Anschlu
Ein AnschluBB zum Anbringen der Lifter-Einheit.
(Vorne) (Oben)

Erweiterungs-Einheit

RCON-EXT

PEA-Kabel-Anschlu3

Ein AnschluB fur PEA-Erweiterung.
* Ein RCON/RSEL-System kann beide E/A-NPN-Typen
einschlieBen (RCON).
SEA-Kabel-Anschluf

Ein Anschluf3 fiir erweiterte serielle Kommunikation.

B SCON-Kabel-AnschluB

Ein AnschluB zur Verbindung eines Schnittstellen-
Kabels mit der SCON.

Einfach-Absolut-Einheit

Achskabel-Anschluf3

Ein AnschluB zur Verbindung mit der Achse.

Treiberkabel-Anschlu

Ein AnschluB zur Verbindung mit der Treiber-Einheit.

—H

Status-LED

Stellt den Status der Batterie dar.

H
H—
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Optionen

Touch-Panel-Handprogrammiergerat

M Beschreibung  Handprogrammiergerat zur Eingabe von Positionen, Testablaufen
und Uberwachung.

B Modell TB-03-] (Bzgl, der aktuellen Versionsunterstitzung kontaktieren Sie \AI.)
B Konfiguration
B AuBenabmessungen
aq IAD
5m ’
CB-TB3-C050 Q

TB-02(D)-[] (Bzgl. der aktuellen Versionsuntersttitzung kontaktieren Sie IAO

B AuBenabmessungen

190

B Modell

B Konfiguration
! a0 o
|iﬂ D—D 0
CB-TB1-C002 =

PC-Software (nur Windows)

M Beschreibung  PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testablaufen
und Uberwachung.

Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

(*) Die englische Version IA-OS-ENG
ist demnéchst erhéltlich.

M Modell I1A-OS (*)

(Bzg\. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie \/—\I.)

M Konfiguration

USB-Kabel (vom Benutzer bereitzustellen)

t |

PC-Software (CD)

B Modell

(Bzg\. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie \AI.)

M Konfiguration
onfiguratio RS232-Adapter:

RCB-CV-MW

co—{ o=
0.3m

Kommunikationskabel:
CB-RCA-S10050

J —»

PC-Software (CD)

M Modell RCM-101-USB

(Software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)

(Bzg\, der aktuellen Versionsunterstitzung kontaktieren Sie \AI.)

H Konfiguration USB-Adapter:

RCB-CV-USB
3m 5m
«020-[ Jeo
USB-Kabel:
CB-SEL-USB030

{1

Kommunikationskabel:

PC-Software (CD) CB-RCA-SI0050

W Spezifikation

Nennspannung

24VDC

Leistungsaufnahme

max. 3.6 W (max. 150 mA)

Zuldssige Umge-
bungstemperatur

0~40°C

Zulassige Umge-

20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)

bungsfeuchtigkeit

Schutzklasse IPX0

Gewicht 670 g (nur Gehduse TB-03)

P —— Kabel-Verbindung mit AC-Netz-

adapter / Steuerung

Drahtlos-Verbindung

Bluetooth 4.2, Klasse 2

W Spezifikation

Nennspannung

24VDC

Leistungsaufnahme

max. 3.6 W (max. 150 mA)

Zulassige Umge-
bungstemperatur

0~40°C

Zulassige Umge-

20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)

bungsfeuchtigkeit
Schutzklasse P20
Gewicht 470 g (nur Gehduse TB-02)

Windows-Unterstiitzung:7/8/8.1/10

RCM-101-MW (Software-Kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)
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24 V-Spannungsversorgung

I Beschreibung Eine Spannungsversorgung mit gleichem HohemaR wie die RCON, die

leicht auf dem Steuerungs-Panel zu installieren ist. Bei Verbindung mit
der RCON kann der Stromversorgungs-Status liberwacht werden.

M Modell PSA-24 (*¥) O%mma
(Ohne Liifter)
B Modell PSA-24L (*) 2

(Mit Lifter)

W Spezifikationstabelle

Spezifikation
Parameter
Eingang 115 VAC Eingang 230 VAC
Eingangsspannungsbereich 100 VAC ~ 230VAC £10%
Eingangsstromversorgung | max. 3.9 A max. 1.9A

Versorgungsleistung

Ohne Liifter: 250 VA
Mit Lufter: 390 VA

Ohne Lufter: 280 VA
Mit Lifter: 380 VA

Einschaltstromspitze *1

Ohne Lufter: 17 A (typ)
Mit Liifter: 27.4 A @yp)

Ohne Lufter: 34 A @yp)
Mit Lifter: 54.8 A (typ)

* Fir die RCON-Steuerung kann auch eine andere
Spannungsversorgung als die von IAl
eingesetzt werden.

B AuBenmale
PSA-24

T

s

|

N
lasz ' [cen |

FHHHHHHHHHHNHHHHHHEHH

140
142.8

54

Liifter-Einheit

¥ Beschreibung Eine Option fiir die Zwangskiihlung
der Treiber-Einheit. 1 Lufter-Einheit ist
auf je 2 Treiber-Einheiten montierbar.

B Modell RCON-FU

System-E/A-Stecker

W Beschreibung Ein Stecker fiir ein Not-Aus-Eingangs-
signal von auBen, Umschalten der
Betriebsart etc.

B Modell DFMC1.5/5-ST-3.5

Abschluss-Stecker

W Beschreibung Erforderlich als Abschluss-Widerstand

bei Anbindung einer SCON-Steuerung.

B Modell RCON-EXT-TR

* Dieser Stecker ist bei der RCON-EXT enthalten.

30

35

105

286 W 204 W

24VDC £10%

Waérmeabgabe

Ausgangsspannungsbereich *2

Ohne Lifter: 8.5 A (204 W)

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

Parallel-Schaltung *3 max. 5 Einheiten

*1  Die Pulsbreite des flieBenden Einschaltstroms liegt unter 5 ms.

*2 Um einen Parallel-Betrieb zu ermdglichen, kann die Ausgangsspannung
dieser Versorgungseinheit entsprechend der Last variieren. Deshalb ist
diese Spannungsversorgungseinheit auf IAl-Steuerungen zugeschnitten.

*3 In den folgenden Fallen ist keine Parallel-Schaltung méglich.

- Paraller Einsatz der Einheiten PSA-24 (Itifterlose Spezifikation mit Lifter)
und PSA24-L (Spezifikation mit Lufter).

- Paralleler Einsatz dieser Versorgungseinheit mit einer anderen
Spannungsversorgungseinheit als dieser.

PSA-24L

|
55.6

2

Ayl

=

35.2

FHHAAHHHHAHANHAAAAHAAAR
140
142.8

Blindstecker

[0 Beschreibung Erforderlich fir den Global-Typ
gemaB Sicherheitskategorie (GWG).
= Modell DP-5

* Dieser Stecker ist bei der RCON-GWG enthalten.

Antriebs-Abschalt-Stecker

¥ Beschreibung Ein Stecker fiir ein Eingangssignal
zur Antriebsabschaltung.

B Modell DFMC1.5/2-STF-3.5

Ersatz-Pufferbatterie

¥ Beschreibung Ersatzbatterie fur die
Einfach-Absolut-Einheit.
B Modell AB-7

* Flir RCON-ABU-P & RCON-ABU-A.



Lifter-Einheit Blindstecker
I Beschreibung Eine Option fiir die Zwangskihlung Fiir 230 V-Treiber
der Treiber-Einheit. I Modell DP-6
Fir 230 V-Treiber
I Modell RCON-FUH
Antriebs-Abschalt-Stecker 230 V-Stromversorgungsstecker
I Beschreibung Ein Stecker fiir ein Eingangssignal
zur Antriebsabschaltung. Fiir 230 V-Stromversorgung
Fir EC Anbindungs-Einheit ¥ Modell SPC5/4-STF-7,62

I Modell DFMC1,5/4-ST-3,5 (REC)

SEA-Erweiterungsanschluss-Stecker
Flr PEA/SEA/SCON-Verbindung
I Modell FMC1,5/3-STF-3,5

Bremswiderstandsmodul

I Beschreibung Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors erzeugten Riickstrom in Warme um.
Ein Bremswiderstand ist in der 230 V-Treiber-Einheit und der 230 V-Stromversorgungs-Einheit eingebaut.
Wie auch immer ist ein externer Bremswiderstand erforderlich, wenn das Zeitfenster der erzeugten
Energie gleich dem des Abbremsvorgangs ist.

I Modell RESU-2 (Standard-Spezifikation) / RESUD-2 (Hutschienenmontage-Spezikation)

Il Spezifikation * Bei zwei erforderlichen
Modell RESU-2 | Resub2 Bremswiderstandsmodulen
Gewicht ca.0.4 kg ist ein RESU(D)-2 und ein
Eingebauter Regenerativwiderstand 2350 80W RESU(D)-1 einzusetzen.
Montagemethode Befestigungsgewindel Hutschienenmontage (Naheres dazu erfahren
Beigefiigtes Kabel CB-SC-REU0T0 Sie bei IAl auf Nachfrage).

I AuBenmalle
<RESU-2> <RESUD-2>

ﬂé

154
145
154
145

(77 von Hutschienen-Mitte)
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Ersatzteile (Kabel)

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Achse Modellcode | RCON-Anschlusskabel (Hinweis 2) _
Nr. - der passenden | (-RB: Roboterkabel) Adapter Ansclzlr:'“
Baureihe Verwendeter Modelltyp Steverung | [Achs-Adapterkabel] p
RCP6
©) RCP6CR Modelltypen auBer Hochlast-Tyjp (Hinweis 1) P5 CB-ADPC-MPALILICI(-RB) — A
RCP6W
RCP5 . CB-ADPC-MPALICICI(-RB)
@) RCP5CR Hochlast-Typ (Hinweis 1) P6 h — B
RCP5W CB-CAN-AJ002 (Achs-Ubergangskabel)
® Greifer (GR¥), ST4525E, SA3/RA3 P5 CB-ADPC-MPALIICI(-RB) — A
RCP4 A CB-ADPC-MPALICICI(-RB)
_Typ H ) . —
® EEEQ@R e i CB-CAN-AJ002 (Achs-Ubergangskabel) 2
CB-ADPC-MPAOCICI(-RB) .
® Modelltypen auBer den unter @ und 4) genannt P5 CB-CAN-AJ002 (Achs-Ubergangskabel) B
® RCP3 P5 CB-RCAPC-MPALCICICI(-RB) — C
Kleine RCP2-Rotationsachse (Standard-Typ) CB-ADPC-MPALILCICI(-RB) ,
2 RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL PS | [cB-RPSEP-MPACIOICT] Notwendig D
RCP2CR (Reinraum-Typ), RCP2W (wassergeschiitzter Typ)
Rotationsachsen (RT*) von oben genannten Typen P5 CB-ADPC-MPALICICI(-RB) = A
Greifer (GRS/GRM/GR3SS/GR3SM) v.0. genannten Typen
REPZC Alle Modelltypen (Standard/Reinraum/wasser-
RCP2CR i
geschiitzt) von GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB
® RCP2W Kurze RCP2-Seitmotor-Ausfiihrung P5 CB-RCAPC-MPALILILI(-RB) - c
RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R
A CB-ADPC-MPALICICI(-RB) .
_Typ H )
Hochlast-Typ (Hinweis P6 [CB-CFA-MPACICI-RB] Notwendig D
. CB-ADPC-MPALICICI(-RB) .
@ Modelltypen auer den unter @ bis (9 genannt P5 [CB-PSEP-MPACICICT] Notwendig D
@) RCA2/RCA2CR/RCA2W A6 CB-RCAPC-MPALICICI(-RB) — C
®» RCA2/RCA2CR/RCA2W (CNS-Option mit kleinem Steckeranschluss) A6 CB-ADPC-MPALICICI(-RB) — A
Kurze RCA-Seitmotor-Ausfiihrung
RCA RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGDAR S ¢
RCAW CB-ADPC-MPALCICICI(-RB) .
(D) Modelltypen auBer den unter (4 genannt A6 [CB-ASEP2-MPACICICT] Notwendig D
RCD RCD-RA1DA, RCD-GRSNA D6 CB-ADPC-MPALICICI(-RB) — A

Hinweis 1: Achsen mit verwendetem Hochlast-Schrittmotor (56SP, 60P und 86P).
Hinweis 2: Die Ldnge zwischen jeder Treiber-Einheit und der Achse darf mit oder ohne Adapter bis zu 20 m betragen.
Zwischen der unter D angeschlossenen Treiber-Einheit und einer RCD-Achse liegt die maximale Lange allerdings bei 10 m.

Anschluss- RCON Achse
Treiber-Einheit, | '
Plan | yoiornkoder. | CB-ADPC-MPACIOICI(-RB) :
A Steckeranschluss EE {] E
Anschluss- Treinf-(émheit ! ! *Achs-Ubergangskabel ! Achse :
plan Motor/Enkoder- | CB-ADPC-MPACO(-RB) 5 CB-CAN-AJ002 5 ;
B Steckeranschluss :E ',______________________i:_l' E
Anschluss Treibif—(éi’\rl'nheit, | Achse :
plan Motor/Enkoder- | CB-RCAPC-MPACIOICI(-RB) :
C Steckeranschluss EE {] E
* RCM-CV | * Individuelles ;
Anschluss- T .bRC(é.Nh " -APCS i Achs-Adapter- Achse !
plan s el * CB-ADPC-MPALICICI(-RB) - kabel AN ;
D Siedarsdiles || {]|| Adapter . \D D’ '

Die mit ,*" versehenen Modelle sind bei keiner Achse inbegriffen. Diese Kabel/Adapter-Modelle missen separat bestellt werden.

Die Kabel in gestrichelten Linien (—--) werden mit der Achse geliefert bei Auswahl der fiir RCON verwendeten Steuerungsbezeichnung (P5/P6/A6/D6) unter ,passende Steuerung”
in der Achs-Modellspezifikation: - RCP2/3/4/5/6-Baureihe mit 24 V-Schrittmotor: [P5] - RCP2/4/5/6-Baureihe mit 24 V-Hochlast-Schrittmotor: [P6]
- RCA/RCA2-Baureihe mit 24 V-Servomotor: [A6] - RCD-Baureihe mit 24 V-BLDC-Motor: [D6]



Ersatzteile (Kabel)

Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Motor/Enkoderkabel fiir 230 V-Treiber-Verbindung

Die EU-Kabel von einigen Achsmodellen wie bei RCS4 sind nur als Sonderbe-
stellung ,-SP” mit EU-Option moglich. Fiir weiteres dazu kontaktieren Sie 1AL

Achse Anschluss-Kabel
Modellcode
Nr. . : Verwendeter der passenden Motor-Roboterkabel / Enkoder-Roboterkabel /
el Modelltyp HHBEITE hilsiiorelae] EU-Motor-Roboterkabel il el el EU-Enkoder-Roboterkabel
RCS4 CB-X2-MAOIOICT / CB-X1-PACICICT /
@ |rcsacr T4 |CB-RCCI-MALILL) | o St U1 -MADIOD CB-XEUT-PACIOIC]
CTZ5C CB-X2-MAOIID / CB-X1-PACIOO /
@ gggigm CT8C T4 |CBRCCI-MALILD | o sy -maDIOO) ) CB-XEU1-PACICOIC
® Andere als unter @ T4 CB-RCC1-MALOO | CB-X2-MACIOICI/ (*1) | CB-RCS2-PACICIT CB-X3-PALICIO / (*2)
RCS2 RTCLIL e CB-X2-MALII / e CB-X2-PLACIIC /
® RCS2CR RT6 T4 |CBRCCI-MALIOH | g py1-mamnn |CB-RES2PLACDD | cp xeyp-pacom
® |RCS2W Andere als unter @ T4 |CB-RCC1-MAOIOO | CB-X2-MACIOI/ (*1) | CB-RCS2-PACICIC] CB-X3-PACIOIO/ (*2)
® RA13R CB-RCS2-PLACICIO | CB-X2-PLACICIC / (*3)
o [Achse zu Brems- [Achse zu Bremsanschlusskasten]
] RAT3R anschlusskasten] CB-X2-PLACICICD /
@ g mit Bremse (mit CB-RCS2-PLACICIO | CB-XEU2-PLALCICIC
E Bremsanschlusskasten) CB-X2-MAOII / [Bremsanschluss- [Bremsanschluss-
RCS2 S T4 CB-RCC1-MALILL CB-XEU1-MAOIOO | kasten zu Steuerung] kasten zu Steuerung]
p CB-RCS2-PLACICIC] | CB-X2-PLACIOIC]
5 RA13R [Achse zu Brems-  |[Achse zu Bremsanschlusskasten]
mit Bremse (ohne anschlusskasten] CB-X2-PLACICO /
Bremsanschlusskasten) CB-RCS2-PLACICIO | CB-XEU2-PLALCICICD
CB-X1-PACIICI / (*4)
*Fir eine Kabelldnge
CB-X2-MAOOO /
©) Andere als unter (0 T4 - CB-XEU1-MACICIC] - ab 21 m ist folgendes
Kabel zu verwenden
IS(P)B CB-X1-PACIICI-AWG24 / (*5)
IS(P)DB
|S(P)DBCR CB-X1-PLACICOICO /(*6)
(Option: mit B *Fur eine Kabellange
ausgewadhltem T4 - CERoRAEInE - ab 21 mist folgendes
CB-XEU1-MAOIOO
Grenzschalter) Kabel zu verwenden
CB-X1-PLACIOC-AWG24 / (*7)
IS(P)A
IS(P)DA B CB-X2-MACII1 / B CB-X1-PALIIT /
© | ise)acr Andereals unter @ | T4 CB-XEU1-MACICIC] CB-XEU1-PACICIC]
SSPA
SSPDACR Ontion: mit
® |F ;u’: o term 4 ) CB-X2-MAOIOIO/ ) CB-X1-PLAOOIO /
Fs 9 CB-XEU1-MADIOID] CB-XEU1-PLACOIC]
RS Grenzschalter)
@ [NSA T4 - CB-X2-MALCICI / (*1) - CB-X1-PALICICI / (*4)
Andere als unter (5 T4 - CB-X2-MALICIC / (*1) - CB-X3-PALICIC / (*2)
® NS (Option: mit ausge- T4 ) CB-X2-MAOOCI / B CB-X2-PLALIIC /
wahltem Grenzschalter) CB-XEU1-MACIOO] CB-XEU2-PLACIOIO
DD T1801 T4 . CB-X2-MACICCd / B CB-X3-PLACIOIO /
DDCR LT181 CB-XEU1-MACICIO CB-XEU3-PLACICI
DDW
DDA H180] ) . i CB-X3-PLACICICT /
@ DDACR LH180] ™ CBXMCT-MALILL)/ CB-XEU3-PLACICIC]
ISWA - ) CB-XEUT-MACIOIC]/ i CB-X1-PACICICI-WC /
ISPWA CB-XEU1-MACIOO CB-X1-PALCICICI-WC

Kommunikationskabel

Bezeichnung

Modell

SCON-Anschlusskabel
(fur RCON-EXT-Anschluss)

CB-RE-CTLOOO

PEA-Flachbandkabel
(ftr RSEL, PEA-Erweiterungs-Anschluss)

CB-PAC-PIOIOO

Spannungsversorgung-E/A-Kabel fiir RCON-EC

CB-REC-PWBIOLICICI-RB

Spannungsversorgung-E/A-Kabel fiir RCON-EC
(4-poliger Stecker)

CB-REC2-PWBIOLICICI-RB

(*1) CB-XEU1-MALICIC (EU-Version mit
Kunststoff-Rundstecker)

(¥2) CB-XEU3-PALIIC] (EU-Version mit
Metall-Rundstecker)

(*3) CB-XEU2-PLACII] (EU-Version mit
Metall-Rundstecker)

(*4) CB-XEU1-PALII] (EU-Version mit
Metall-Rundstecker)

(*5) CB-XEU1-PALICICI-AWG24 (EU-Version
mit Metall-Rundstecker)

(*6) CB-XEU1-PLACII] (EU-Version mit
Metall-Rundstecker)

(¥7) CB-XEU1-PLACICIC]-AWG24 (EU-Version
mit Metall-Rundstecker)

31-1



® Modell CB-ADPC-MPAJJ[J/CB-ADPC-MPACICICI-RB e 20 Bespich 030 m s

L

(98.5) (Hinweis 1)

(16)

(12) (12)

Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r = 68 mm Bei sich bewegendem Kabel iiber 5 m: Biegeradius r = 73 mm

(13)

0AD

(13)

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

(Hinweis 1) Bei einer Kabellange ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm.

DF62DL-245-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.) DF62DL-245-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.)
Signal " . Signal
Farbe 5 e T Pin-Nr. Pin-Nr. oC AC bC Farbe
Blau (AWG22/19) U U oA 3 3 oA Y U Blau (AWG22/19)
Orange (AWG22/19) \ V. VMM 5 5 VMM \ \% Orange (AWG22/19)
Braun (AWG22/19) - - 2B 10 10 oB - - Braun (AWG22/19)
Grau (AWG22/19) - = VMM 9 9 VMM = = Grau (AWG22/19)
Griin (AWG22/19) w W 2 A 4 4 o A W W Griin (AWG22/19)
Rot (AWG22/19) - - 2 B 15 15 2B = = Rot (AWG22/19)
Hellblau (AWG26) A+ A+ SA[MABS] 12 12 SA[mMABS] A+ A+ Hellblau (AWG26)
Orange (AWG26) A- A- SBIMABS] 17 17 SBIMABS] A- A- Orange (AWG26)
Griin (AWG26) B+ B+ A+ 1 1 A+ B+ B+ Griin (AWG26)
Braun (AWG26) B- B- A- 6 / \ 6 A- B- B- Braun (AWG26)
Grau (AWG26) HS1_IN Z+/SAIMABS] B+ 11 11 B+ Z+/SAImABS] HS1_IN Grau (AWG26)
Rot (AWG26) HS2_IN Z-/SBImABS] B- 16 16 B- Z-/SBImABS] HS2_IN Rot (AWG26)
Schwarz (AWG26) - VPS/BAT- VPS 18 18 VPS VPS/BAT- - Schwarz (AWG26)
Gelb (AWG26) = BK+ LS+ 8 8 LS+ BK+ = Gelb (AWG26)
Hellblau (AWG26) - LS+ BK+ 20 20 BK+ LS+ - Hellblau (AWG26)
Orange (AWG26) - LS- BK- 2 / \ 2 BK- 15 = Orange (AWG26)
Grau (AWG26) vcc VCC VCC 21 / \ 21 vcC VCC VCC Grau (AWG26)
Rot (AWG26) GND GND GND 7 7 GND GND GND Rot (AWG26)
Braun (AWG26) - BK- LS- 14 14 LS- BK- - Braun (AWG26)
Griin (AWG26) HS3_IN LS_GND LS_GND 13 13 LS_GND LS_GND HS3_IN Griin (AWG26)
- - - - 19 19 - - - -
Violett (AWG26) - BAT+ CF_VCC 22 22 CF_VCC BAT+ - Violett (AWG26)
- - - - 23 23 R - B R
Schwarz (AWG26) FG FG FG 24 Violett (AWG26) 24 FG FG FG Schwarz (AWG26)

® Modell CB-RCAPC-MPACI]J/CB-RCAPC-MPACIC]J-RB " Kabellangensperifeierung (1 in (00

L |

(18) inweis ‘
(28.5) n (12)

=1 [ ==|]]

Bei sich bewegendem Kabel bis 3 m: Biegeradius r = 68 mm Bei sich bewegendem Kabel iiber 3 m: Biegeradius r = 73 mm

(13)

(30)

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

(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 3 m betragt der Durchmesser @9.1 mm.

1-1827863-1(AMP) DF62DL-245-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.)
Farbe DC AC Signel C Pin-Nr. Pin-Nr. oC e AC oC Farbe
Blau (AWG22/19) ) ) oA Al 3 oA U U Blau (AWG22/19)
Orange (AWG22/19) \4 4 VMM B1 5 VMM \ \% Orange (AWG22/19)
Braun (AWG22/19) - - 2B B2 10 B - - Braun (AWG22/19)
Grau (AWG22/19) = > VMM A3 9 VMM - - Grau (AWG22/19)
Griin (AWG22/19) W W o_A A2 4 o_A W W Griin (AWG22/19)
Rot (AWG22/19) = = o B B3 15 2_B - = Rot (AWG22/19)
Hellblau (AWG26) A+ A+ SAIMABS] A6 A 12 SAIMABS] A+ A+ Hellblau (AWG26)
Orange (AWG26) A- A- SB[mABS] B6 / \ 17 SB[mMABS] A- A- Orange (AWG26)
Griin (AWG26) B+ B+ A+ A7 A 1 A+ B+ B+ Griin (AWG26)
Braun (AWG26) B- B- A- B7 / \ 6 A- B- B- Braun (AWG26)
Grau (AWG26) HS1_IN Z+/SAIMABS] B+ A8 A 11 B+ Z+/SAIMABS] HS1_IN Grau (AWG26)
Rot (AWG26) HS2_IN Z-/SB[mABS] B- B8 / \ 16 B- Z-/SB[mABS] HS2_IN Rot (AWG26)
Schwarz (AWG26) - VPS/BAT- VPS B9 18 VPS VPS/BAT- - Schwarz (AWG26)
Gelb (AWG26) = BK+ LS+ A4 >< 8 5 BK+ ° Gelb (AWG26)
Hellblau (AWG26) - LS+ BK+ A5 A 20 BK+ LS+ - Hellblau (AWG26)
Orange (AWG26) = LS- BK- B5 / \ 2 BK- LS- = Orange (AWG26)
Grau (AWG26) VvCC VCC VCC A10 A 21 vcc VCC VCC Grau (AWG26)
Rot (AWG26) GND GND GND B10 / \ 7 GND GND GND Rot (AWG26)
Braun (AWG26) - BK- LS- B4 A 14 LS- BK- - Braun (AWG26)
Griin (AWG26) HS3_IN LS_GND LS_GND A9 / \ 13 LS-GND LS-GND HS3_IN Griin (AWG26)
- - - - A11 19 - - - -
- - - - - 22 CF_VCC BAT+ = Grau (AWG26)
R R R - R —_— 23 - - R R
Schwarz (AWG26) FG FG FG B11 Violett (AWG26) 24 FG FG FG Schwarz (AWG26)

Rosa (AWG26)



B Modell CB-RPSEP'M PA D D D * Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich. . ﬁ:):nzingfgse?:;::ﬁiggénféLrLi.n oon,

Achsenseitig Steuerungsseitig
D-1100D 1-1827863-1 PADP-24V-1-S
(AMP) (J.S.T.MFG.CO.,LTD.)
L Pin-Nr. Pin-Nr.

f | A Schwarz [0A] — 1
Bl | Weiss [VMM] —A 2
18) A2 Braun [o/A] — 5
- - o B2 Griin [0B] — 3
% = A3 Gelb [VMM] — 4
~ P B3 Rot [0/B] | 6
S IR [—[> E 2 A6 Orange [LS+] — 7
) = B6 Grau[LS] 8
A7 13
(Vorderansicht) (45) - L
A8 Schwarz [B+] 15
— Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 68 mm — I g Braun[B) ________TT g 16
Steuerungsseitig| A | -
B4 -
A5 A~ Schwarz (Markierungsband) [BK+] — 9
B5 Braun { [BK-] 10
A9 Griin (Markierungsband) [GNDLS] 20
B9 Rot (Markierungsband) [VPS] 18
A10 Weiss (Marki vee) 17
B10 19
A1l NC 21
B11 Abschirmung [FG] (FG) 2
NC 22
NC 23

¥ Modell CB'CFA'M PAD D D/CB'CFA'M PAD D D_RB * Kabelldngenspezifizierung (L) in OO0,

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

Achsenseitig Steuerungsseitig
SLP-06V (J.5.T. Mfg. Co., Ltd.) PADP-24V-1-S
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 3 m betrégt der Durchmesser @9.1 mm fiir das Standardkabel und XMP-18V (J.5.T. Mfg. Co., Ltd.) (J.5.T.MFG.CO.LTD.)
Durchmesser @10 mm fiir das Roboterkabel. Pin-Nr. Signal Pin-Nr. Signal
1 oA 1 oA
2 VMM 2 VMM
(20) L 4 oB 3 0B
| | 5 VMM 4 VMM
15) ‘ = 3 o/A 5 o/A
== 7|2 (10) 6 o/B 6 o/B
F o =
EED \ CIH == 5 NC n N
— Q ——— © 6 NC 12 NC
_ [ [ 9% —l= , g 5 iss 7 s
@ 14 Ls- 8 Ls-
= 1 A+ '”‘ '”‘ 13 A+
N 2 A- H H 14 A-
as) M B B I T+ =
(Vorderansicht) Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 80 mm {2 BE,’(; I { 196 Bi;
T — Steverungsseitig]  —7———éc—— T -
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. ° GND 19 GND
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. 1[1) ‘;‘PCS ;g \r/uPcS
18 FG 24 FG
15 NC 17 NC
7 NC 22 NC
8 NC 23 NC
* Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
- - . . -
B Modell CB PSEP M PAD |:| D Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhéltlich. max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.
Achsenseitig Steuerungsseitig
SLP-06V (J.S.T. Mfg. Co., Ltd.) PADP-24V-1-S
XMP-18V (J.S.T. Mfg. Co., Ltd.) (J.S.T.MFG.CO.LTD.)
Pin-Nr. Pin-Nr.
L | 1 — Schwarz [0A] — 1
15 2 — We'i?ss [[W:]M] - 2
4 | — ot [of — 3
i & (10 s —— Grin [VMM] — 2
3 5 = 3 — Braun [0/A] — 5
CED g 6 — Gelb [/B] — 6
o 16 — Orange [BK+] — 9
—_ o 17  — Grau[BK-] — 10
Q 5 NC 1
= 6 | ____ NC 12
13 Schwarz [LS+] 7
5 1 Braun (LS-] 8
. .. . . 1 ] Weiss [A+] 13
(Vorderansicht) Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm 2] Gelb[A] 14
— 3 Rot[B+] 15
Steuerungsseitig 7 6
10 17
[ Gelb [vPS] 18
9 Rot (Markierungsband) [GND] 19
12 |+ Griin (Markierun 20
15 21
7 22
8 NC 23
18 Abschirmung [FG] 24
. . - * Kabellangenspezifizierung (L) in OO,
| - - * :
Modell CB ASEPZ MPAD |:| |:| Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhiltlich. max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.
Achsenseitig Steuerungsseitig
SLP-06V (J.S.T. Mfg. Co., Ltd.) PADP-24V-1-S
XMP-18V (J.5.T. Mfg. Co., Ltd.) (J.5.T.MFG.CO.LTD.)
Pin-Nr. Pin-Nr.
1 — Rot[U] 1
2 — Gelb [V] 2
L 1 NC 3
NC 4
3 — Schwarz [W] 5
I NC 6
P 18— Orange [BK+] 7
3 17 Grau [BK-] 8
7 Schwarz [LS+] 9
| 16 Braun [LS-] 10
1 Weiss [A+] 11
2 Gelb[A] 12
3 Red [B+] 13
4 Griin [B-] 14
(Vorderansicht) Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 68 mm 111) SCQWW i [z;] :2
raun [Z-
12 Weiss(Markierungsband) [VCC] 17
15 Gelb (Markierungsband) [GND] 19
13 Rot (Marki [VPS/BAT-] 18
6 Grin I 1 20
12 Weiss [BAT+] 21
5 NC 22
8 NC 23
9 Abschirmung [FG] 24




1 Modell CB-RCC1 -MAD D D / CB-XZ-MAD D D * Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,

max. 30 m. Beispiel: 080 =8 m.

Abb.: Nicht-EU Motor-Standardkabel CB-RCC1-MALICIO / Roboterkabel CB-X2-MAOCI] mit Achs-Flachstecker

(10)

= | (10)
(20) ‘ ‘
1

2 L —
=

(Note)

%
§

I — BE

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 51 mm

* Der Einsatz mit Kabelkette verlangt immer das Roboterkabel.

F35FDC-04V-K (J.5.T. Mfg. Co., Ltd.) SLP-04V (J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)
Querschnitt Farbe Signal N NI Signal Farbe Querschnitt
Rot U 81 1 U Rot
2075 Weiss v 82 2 v Weiss 2075
(gecrimp) Schwarz w Al 3 w Schwarz (gecrimpt)
Griin PE A2 4 PE Griin

1 Modell CB-XMC1 -MAD D I:‘ * Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,

max. 30 m. Beispiel: 080 =8 m.

Abb.: Nicht-EU Motor-Standardkabel CB-XMC1-MACICIC] mit Achs-Flachstecker fir DD(A) GroBmoment-Typ

L L
(20) ‘

.
==

(10)

(¢9.2)

.—f

|
u =1

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 55 mm

* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich.

\
§

F35FDC-04V-K (J.5.T. Mfg. Co,, Ltd.) SLP-04V
Querschnitt Farbe Signal N N Signal Farbe Querschnitt
Rot U 81 1 U Rot
2125 Weiss v 82 2 v Weiss 2125
(gecrimpt) Schwarz w Al 3 w Schwarz (gecrimpt)
Griin PE A2 4 PE Griin

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
I Modell CB-XEU1-MALILILJ

max. 30 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Abb.: EU Motor-Roboterkabel mit M18-Achs-Rundstecker

fi
(20) ‘

o
[ B

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 48 mm

* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich.

(10)

(¢7.9)

\
\

F35FDC-04V-K (J.S.T. Mfg. Co., Ltd.) 99-4222-00-04 (Franz Binder GmbH & Co. KG)

Querschnitt Farbe Signal | Nr Nr. | Signal Farbe Querschnitt
Schwarz mit Schwarz mit
U 81 1 U
weisser "1 weisser “1"
Schwarz mit N Schwarz mit
2075 v B2 2 v b 2075
welsser 2 weisser "2
(gecrimpt) (gecrimpt)
Schwarz mit Schwarz mit
W Al 3 w
weisser '3" weisser *3"
Grin/gelo PE A2 ® PE Grin/gelb

34



1 Modell CB-RCS2-PALILI[]

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 30 m. Beispiel: 080 =8 m.

. . (Steue sseitig)
Abb.: Nicht-EU Enkoderkabel mit Achs-Flachstecker e g ——ers e
schnitt [TRCS2) [ g | S9nal | N
[C3D) L (4 - - 12
a3 e J 1
|
® % il (Achsenseitiq)
< 8 Forbs 5
N 14 ! — Nr._ | Signal [Tress SE= FE) SR
¥) 0 1
| es|lha D & AWG26 o W
® = (gelo | I}
(Vorderansicht) It
(Vorderansicht) I 1T
= =
& :
il 9 FG (Masse) | (Masse) | AWG26
. . . . 0 BI: Or (¢ pt)
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm a T2 Tomnee | Gin ]
Braun [ Schwarz GND 17 BAT+ Schwarz [ Violett
. . . Grau Blau BKR-_| 20 | 3 BAT. rau
* Der Einsatz mit Kabelkette verlangt immer das Roboterkabel. Rot | Geb | BiGe | 21 J Ve Grin [ fot
5 € raun | Schwaz
geklemmt. LS- [Grau/Weiss| Weiss/Grin
Masseleiter und Abschirmgeflecht BK- Grau
8 BK+ Rot

I Modell CB-X1-PALILIL]/CB-XEU1-PALILIL]

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

Abb.: Nicht-EU Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PACICICI mit Achs-Flachstecker (fiir Abbildung und
Pin-Belegung des EU-Kabels CB-XEU1-PACICIC] mit Metall-Stecker siehe S.163 des RCS4-Katalogs)

a3) @ L a4 @)

(€] I =)
® =
(Vorderansicht) "Gy ariingsse

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 44 mm

* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhiltlich.

* Bei einer erforderlichen Kabellange von min. 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR/NSA
(batterieloser Absolut-Enkodertyp) ist CB-X(EU)1-PACICICI-AWG24 zu wihlen.

(¢8)

37
(25)

=

14
26

1
1
)

I Modell CB-X1-PALILIL]-AWG24 / CB-XEU1-PALILILI-AWG24

Guerschnit | Farbe Sana N
- - 10
- 11
247 7
oV 1
LS 2
CREEP 2!
QT 2:
RSV 2.
9
- 18
- 19
A+ 1
AWG26 A 2
(gelotet) B+
B
P23
- Z- A N Signal Farbe Querschnitt
Orange | SRD+. i [ BAT+
Grin SRD- 8 BAT-
Violett BAT+ 14 1 SD.
Grau BAT 15 SO
Rot e 16 f) VCC
Schwarz GND 17 GND
Blau’ BKR- 20 1 FG
Gelb. BKR+ 21 8 BK-
5 5 2 9 B+
Abschirmung wird an Abdeckung mittels Schelle geklemmt
\_Masseleiter und Abschirmgeflecht

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 30 m. Beispiel: 210 =21 m.

Abb.: Nicht-EU Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PACICII-AWG24 mit Achs-Flachstecker (fir Abbildung und
Pin-Belegung des EU-Kabels CB-XEU1-PACICICJ-AWG24 mit Metall-Stecker siehe S.163 des RCS4-Katalogs)

(13) ) @n L e @
‘ 3 1

@
4]
©8)

® =

(Vorderansicht) (Vorderansicht)
Steuerungsseitig Achsenseitig

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 44 mm
* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhdltlich.

I Modell CB-X1-PLALJCIC]/ CB-XEU1-PLALILIL]

Querschnitt |_Farbe Signal N
- - 1
- 1
E24V 1
v 1
LS
CREEP
OT_
R
18
19
Ar 1
AWG24 A- 2
(gelotet) B+ 21
B- 4 N
yas z illtes Aderpaar
N Z- 3 I~ /( - N Signal Farbe [ Querschnit
Orange |__SRD® 7 £ 1 BAT+ -
. i
- + 14 D range
- 15 D rin AWG24
16 | VCC Rot (« o
17 GND [ Schwarz] (9ecrimpy)
0 B TG [(Vassel |
2 8 BK- Blau
22 9 B Gelb

Masseleiter und Abschirmgeflecht

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 30 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Abb.: Nicht-EU GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PLACJCIC mit Achs-Flachstecker (fir Abbildung und
Pin-Belegung des EU-Kabels CB-XEU1-PLACICIC] mit Metall-Stecker siehe S.164 des RCS4-Katalogs)
a1 L (14)

a8)

@
0
(99)

(25)

(Vorderansicht) - ‘9 (Vorderansicht)
©7 | Steuerungsseiti Achsenseitig

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 54 mm

* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich.

* Bei einer erforderlichen Kabelldnge von min. 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR/NSA
(batterieloser Absolut-Enkodertyp) ist CB-X(EU) 1-PLACICIC]-AWG24 zu wahlen.

Querschnit | Farbe | Signal N A
- - 0
B 1 . Signal Querschnitt
E24V 2 ‘ ‘ 1 E24V
oV 2 [\
LS Il 3 LS AWG26
CREEP 7 CREEP (gecrimpt)
lett Qar 5 or
Weiss/Grau] RSV 3 | 6 RSV
5 5 5
18
19
1
AWG26
(gelétet)
- . Signal Farbe [ Querschnitt
Orange ) 1 BAT+ Violett
Griin 8 BAT- Grau
Violett 4 ) D Grange
Schwarz 7 | GND | Schwarz|(9ecrimpt
Blau 20 f G Masse)
Gelb 21 B IS Blau
- - 22 9 K+ Gel
‘Abschimung vird an Abdeckung mittels Schelle geKemmt (Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau”

I Modell CB-X1-PLALILI[]-AWG24 / CB-XEU1-PLALILI[1-AWG24

Masseleiter und Abschirmgelecht e e Farben von Streifen und Isolierung)

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 30 m. Beispiel: 210 =21 m.

Abb.: Nicht-EU GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PLACJCIC-AWG24 mit Achs-Flachstecker (fiir Abbildung und
Pin-Belegung des EU-Kabels CB-XEU1-PLACICICI-AWG24 mit Metall-Stecker siehe S.165 des RCS4-Katalogs)

8)
an L LS sice M

1

i

6]

©9)

DO0000

(Vorderansicht) rderansicht)

[Achsenseitig |
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 54 mm
* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhéltlich.

Quersdhit Signal N - pertles ddemast
- 0
- 1 Nr. Signal Farbe [ Querschnitt
92 T i T £V [Wess/B
o7 T 0 ]
IS 2 5 IS oL | AWG24
%)ETEP 2 %ETEP 2 (gecrimpt)
RSV 2 RSV
- g
= 18
- 10
AT T
A 2
B 3
B 7
- = & 2 Signal__|_Farbe_[Quesdni
Orange |__SRDE 7 A 1 BATT -
rin i g BAL E
5 o L3 ange
e e e
ot / ot
Schwarz| __GND. 17 | GND [ Schwarz] (9ecrimpY
Blau BKE- 20 ) 7 5] Tasse)
Gelb BKAT 21 £ BK- Blau
= 7] g B Gelb

Nasseleiter und Abschirmaeflechi. (Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau”
bez. die Farben von Streifen und Isolierung)



I Modell CB-X2-PLALILIL]/CB-XEU2-PLALILIL]

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 30 m. Beispiel: 080 =8 m.

Abb.: Nicht-EU GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X2-PLACICIC mit Achs-Flachstecker
(fir Abbildung und Pin-Belegung des EU-Kabels CB-XEU2-PLACICIC] mit
Metall-Stecker siehe S.164 des RCS4-Katalogs)

“@n L
a3
5]
| 14 e
N
9 [ 1
26

(Vorderansicht) Steuerungsseiti

as)

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm

* Der Einsatz mit Kabelkette verlangt immer das Roboterkabel.

I Modell CB-X3-PALILI[]/CB-XEU3-PALILIL]

(Steverungsseitig)

A
Querschnitt | —TResor T iy | Signal [ Nr. A (Achsenseitig)
- - - 0 Farbe
- 0 Nr. | Signal —reey Ty Querschnitt
52 fl T [ E24V [BauniWeis |¥
oV OV [Grauf
Rot/Weiss |Braun/Blau s [26 | il {3 | 1S [Rot/Weiss |Braun/Blau | AWG26
| CREEP | 25 | {4 CREEP [schuaml b] (gecrimpt)
Gelo/ vz | Braun/Bot | OT il 5 [ or t
PnksS 5 RSV {6 1 R P
® - 5
18
- 5 N Querschritt
Pink _|Weiss/Blau| A+ | 1 i 1
AWG26 [ Violetr [Weiss/Gelb| _A- 2
(geloter) [_Weiss [Weiss/Rot [ B+ il 3
Blau/Rot [Visiscnar] B~ 73
| _z+ 5
Griin/Weiss [Weiss/Grau | 7- J 6 - Weiss/Grau
Blau | Orange | SRDT fi 7 - B
Orange | Grin | SRD- | 8 8 - - -
Schwarz | Violett | BAT+ il 9 | FG | (Masse) | (Masse) | AWG26
Gelb | Grau | BAT- 0 [ sD Blau__| Orange | (gecrimpy)
Griin t Ved A T | D | Orange | Grin
Braun |Schwarz | GND | 17 | BATT | Schwarz | Violett
£ BAT | Geb | Gi
- %r;u Gl ] J Ve[ artn Rot-
ho - 22 GND | Braun | Schwarz
Abschimnung wird an Abdeckung mit / = = =
elecht\Y 17 | BK Grau | Blau
8 | BK: Rot Gelb

(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau’
bez.die Farben von Streffen und Isolierung)

max. 30 m. Beispiel: 080 =8 m.

* Kabellangenspezifizierung in (L) in OO,

(Steuerungsseitig)

Abb.: Nicht-EU Enkoder-Roboterkabel CB-X3-PACICIC] mit Achs-Flachstecker Quer arbe —
- . : : schnitt | (Rcs2 X3
(fur Abbildung und Pin-Belegung des EU-Kabels CB-XEU3-PACICIC] mit S o
Metall-Stecker siehe 5.162 des RCS4-Katalogs) TR
Grau/Weiss | Weiss/Gran o 13 a L J O
Braun/Weiss W 26
(41) L (14) - [25]
f i 24
as) 23
13) 9 (Achsenseitig)
18 . Farbe Quer-
5 - - 1o (|| Siegre] X3)_| schnitt
=2 Pink | Weiss/Bau] A+ | 1 A Weiss/Blau
14 1 @ = £ AWG26 | Violett | WeissGeb | A~ | 2 U \\ \\ 2 &
(gelotet) [ Weiss B+ |3 ] ) 3 B
2% 13 Blau/Rot |V B " ! 5
Orengenless Z+ |5 5| 7 \
® = s z |6 ) | \L 6] 7 Welss/Grau
Blau SRD+ [ 7 7| L5r [Bouny
Norderansicht) Grange s e ) N - :
Steuerungss Schwarz BAT+ |14 ] 9 | FG | (Masse) | (Masse) | AWG26
Gelb BAT_[15 10[ b Blau | Orange |(gecrimpt)
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm g ot e e 0 | e O |_Grln.
) ) ) Grau | Blau BKR- | 20 ] 13 BAT- | Gelb Grau
* Der Einsatz mit Kabelkette verlangt immer das Roboterkabel. Rot | Gelb | BKR+ |21 141 VCC | Giin | Rot
- - - 22 15 GND Braun | Schwarz
Abschitmung vird an Abdeckung mittels 16 | LS [Grau/Weiss| WeissfGrin
\_Masseleiter und Abschirmgeflecht 171 BK Grau Blau
18 BK+ Rot. Gelb
* Kabellangenspezifizierung in (L) in OO,
I Modell CB-RE-CTLD I:' D max. 30 m. Beispiel: 080 = 8 m.
L
(99.3)
§ |
\!:l/
PUDP-20V-S Verdrahtu ng PUDP-20V-S
Querschnitt | Farbe Signal Nr. ~ P Nr. Signal Farbe | Querschnitt
Schwarz 24V 1 I I 1 24V Schwarz
Gelb ov 2 2 o Gelb
Pink DRV_DY 3 0] 3 DRV_DY Pink
Weiss DRV_RA 4 4 DRV_RA Weiss
Violett DRV_DZ 5 ] >< 5 DRV_DZ Violett
Blau/Rot DRV_RB 6 6 DRV_RB Blau/Rot
e AM_SD+ 7 ] 7 AM_SD+ R
Grin/Weiss AM_SD- 8 8 AM_SD- Grin/Weiss
Pins 7 bis 12 [BaunWess|  ACT PULSE+ 9 ] 9 ACT_PULSE+ ___[Braunels| pins 7 bis 12
rauMeiss]  ACT_PULSE- 10 10 ACT_PULSE- __[Graueiss
AWG26  [Rot/Weiss|  SYNC_PULSE+ 11 I I 11 SYNC PULSE+ _|RotWeiss| ~AWG26
(9ecrimPY) s oaas| sync_puLSE- |12 12| SYNC PULSE. [sonamiies| (95TmPY
|GelScharz RTC_1Hz 13 I I 13 RTC_1Hz  Gelb/Schwarz
Pink/Schwarz CONE_IN 14 14 CONE_IN Pink/Schwarz
Niolethess sTop 15 ) 15 sTop Vet
[Weiss/Blau ENABLE 16 16 ENABLE [ Weiss/Blau
- - 17 I I 17 - -
0] GW_RESETIN 18 18 GW_RESET_IN "'}"3,33’;,‘“; o
(Masse) FG 19 I I 19 FG (Masse)
- 20 20 - -
(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Blau/Rot”
I I bez. die Farben von Streifen und Isolierung.)
UL1061 AWG26 (Schwarz) I I UL1061 AWG26 (Schwarz)

\ Masseleiter und Abschirmgeflecht



I Modell CB-PAC-PIOLI[I]

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 10 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Ohne Stecker

Ohne Stecker

Flachbandkabel (20 Adern) x 2

I Modell CB-REC-PWBIOLI[I[]-RB

HIF6-40D-1. 27R

Nr. Signal Farbe

Querschnitt

1A | 24v | Braun-1
2A | 2av [ Rot1

3A _ [Orange-1

4A Gelb-1

5A INO_| Griin-1

6A IN1_| Blau-1

7A IN2__| Violett-1

8A N3 | Grau-l Flachband-
9A IN4 | Weiss-1 kabel &
10A | N5 [Schwarz-1 (press-
1A | IN6 | Braun2 gechweiBt)

12A IN7. Rot-2

13A IN8__ | Orange-2

14A IN9 Gelb-2

15A | IN10_ | Grin-2

16A | INT1 Blau-2

17A | IN12_| Violett-2

18A | IN13 | Grau-2

19A | IN14 | Weiss2

20A | IN15_[Schwarz-2]

Nr. Signal Farbe
18 0OUTO0 | Braun-3
2B ouT1 Rot-3
3B ouT2 Orange-3
48 ouT3 Gelb-3
5B ouT4 Griin-3
6B OuTs Blau-3
78 OUT6 | Violett-3
8B ouT7 Grau-3
98 outs Weiss-3
108 0oUT9 | Schwarz3
118 | 0OuTi0 | Braun-4
128 OouT11 Rot-4
138 | OUT12 |Orange4
148 0ouT13 Gelb-4
158 | OUT14 | Griin-4
168 | OuT15 | Blau-4
178 Violett-4
188 Grau-4
198 ov Weiss-4.
208 oV Schwarz-4

Querschnitt

(press-
gechweiBt)
AWG28

* Kabelldangenspezifizierung in (L) in OO,
max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m.

Farbe Signal Pin-Nr.
LR L Schwarz (AWG18)| oV Al
(150) q| <0 § Rot(AWG18) | 2aV(MP) | B1
3 r ey Hellblau (AWG22) | 2aV(CP) | A2
&l = Orange (AWG26) INO B3
3 [==] | r:% ‘:’EI Gelb (AWG26) INT B4
. = [Griin (AWG26) N2 85
Hellgriin (AWG26) SD+ B6
Hellgrau (AWG26) SD- A6
iti iti Blau (AWG26) ouTo A3
Achsenseitig Steuerungsseitig Jouinnern | Ut |5
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm R

* Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhiltlich.

I Modell CB-REC2-PWBIO[I[I[]-RB

Pin-Nr. | Signal Farbe

2 OV [Schwarz (AWG22)

1 24V(MP) | Rot (AWG22)

12| 24V(CP) | Hellblau (AWG22)

7 OUTO | Orange (AWG26)

8 OUTT_| Gelb (AWG26)

9 OUT2 | Griin (AWG26)

6 SD+__|Hellgriin (AWG26)
—{ 10 SD-__| Hellgrau (AWG26)

3 INO Blau (AWG26)

) INT__| Violett (AWG26)

5 IN2 Grau (AWG26)

[ BKRLS | Braun (AWG26)

13 FG Griin (AWG26)

* Kabelldngenspezifizierung in (L) in OO,
max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m.

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm

Achsensei * Diese Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich.

Stecker-Anschlussdiagramm

(18) (89.3) | L
~ ES (30)
I 3
< = AR
p: =il < == // L
~ — \k

Steuerungsseitig

v,
%
0 il
Kappe
fiir L-formiges Gehause E:U:U:DU

I Modell CB-CAN-AJ002

1-1871946-6 DF62C-135-2C(18)

Farbe Signal | Pin-Nr. Pin-Nr. | Signal Farbe
Schwarz (AWG18) | oV Al 2 OV | Schwarz (AWG22)
Rot (AWG18) 24V(MP) | B1 1| 24v(MP) | Rot(AWG22)
Hellblau (AWG22) | 24v(CP) | A2 12| 24V(CP) [ Hellblau (AWG22)
Orange (AWG26) INO B3 7 OUTO | Orange (AWG26)
Gelb (AWG26) IN1 B4 8 OUTT_ [ Gelb (AWG26)
Griin (AWG26) IN2 B5 9 OUT2_| Griin (AWG26)
Hellgriin (AWG26) | SD+ B6 6 SD+ | Hellgriin (AWG26)
Hellgrau (AWG26) | SD- A6 | — 10 SD-__ [ Hellgrau (AWG26)
Blau (AWG26) 0ouTo A3 3 INO Blau (AWG26)
Violett (AWG26) | OUTI A4 ) INT Violett (AWG26)
Grau (AWG26) ouT2 AS 5 IN2 Grau (AWG26)
Braun (AWG26) BKRLS B2 11| BKRLS | Braun (AWG26)

13 FG Griin (AWG26)

I Modell RCM-CV-APCS

Achsenseitig

Bei sich bewegendem Kabel bis 3 m: Biegeradius r = 68 mm

1-1827863-1 (AMP) DF62B-24EP-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.)
" Signal " Signal
Pin-Nr. pC AC bC Farbe Pin-Nr. C AC e Farbe

Al oA Y Y Blau (AWG22) 3 oA Y Y Blau (AWG22)
B1 VMM v V__[Orange (AWG22) 5 VMM v V__|Orange (AWG22)
B2 o8 - - Braun (AWG22) 10 oB - - Braun (AWG22)
A3 VMM - - Grau (AWG22) 9 VMM - - Grau (AWG22)
A2 oA w W___| Grin (AWG22) 4 oA w W___| Grin (AWG22)
B3 0B - - Rot (AWG22) 15 08B - - Rot (AWG22)
A6 |SAMABS]| A+ A+ | Hellblau (AWG26) 12 |SAImABS] | A+ A+ | Hellblau (AWG26)
B6 | SBImABSI| A- A~ | Orange (AWG26) /N \ 7 Tsomaesl| & A-__|Orange (AWG26)
A7 A+ B+ B+ Griin (AWG26) 1 A+ B+ B+ Griin (AWG26)
B7 A B- B- | Braun (AWG26) | —1 | 6 A B- B-__ [ Braun (AWG26)
A B+ |Z+/SAmABS]| HST_IN_ | Grau (AWG26) n B+ |Z+/SAmABS]| HS1_IN_| Grau (AWG26)
B8 B~ |Z/SBmABSI| HS2_IN | Rot (AWG26) 7T/ \7i 6 B- [Z/SBimABS][ HS2_IN | Rot (AWG26)
B9 VPS | VPS/BAT- - |Schwarz(AWG26) 18 VPS | VPS/BAT- - |Schwarz (AWG26)
A4 LS+ BK+ - Gelb (AWG26) 8 Ls+ BK+ - Gelb (AWG26)
AS BK+ Ls+ - Hellblau (AWG26) 20 B+ LS+ - Hellblau (AWG26)
B5 BK- Ls- -~ [Orange (AWG26)| | | [ BK- Ls- -~ [Orange (AWG26)
A10 vcc Ve VCC_ | Grau (AWG26) 21 Ve vcc VCC | Grau (AWG26)
B10 GND GND GND | Rot(AWG26) | | L[ 7 GND GND. GND | Rot (AWG26)
B4 Ls- BK - Braun (AWG26) 14 Ls- BK - Braun (AWG26)
A9 | LS GND | LS GND | HS3_IN | Griin (AWG26) | [73 [ LS GND | LS GND | HS3_IN | Grin (AWG26)
Al - - - - 19 - - - -

B11 G G FG__|Schwarz (AWG26) L{ 22 [crvcc | BAT+ - Grau (AWG26)

23 - - - -
2 FG FG FG__|Schwarz(AWG26)

&)

=
Tl
N <
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65
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[ Achsenseitig|

' Steuerungsseitig



RCON-Serie V2
Katalog-Nr. 0321-D

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

1A1

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

IAl America, Inc. IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5182

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

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

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

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