Steuerungen

SCO N'CB Steuerung

Positioniersteuerung fiir
Einachs-Roboter / Kartesische Roboter / RoboCylinder RCS2/RCS3/RCS4

Eigenschaften

1 Kompatibel mit Batterielos-Absolut-Enkoder
Die mit einem batterielosen Absolut-Enkoder ausgestatteten Produktreihen RCS2, RCS3, RCS4, ISB
und ISDB werden unterstiitzt. Ohne Batterie zum Abspeichern der Positionsdaten wird weniger

Raum fiir das Steuerungspanel benotigt, was zu geringeren Anfangs- und Wartungskosten fiihrt.

®
2 Anbindung wichtiger Feldnetzwerke <opiion>  peviceilet
BJU| S

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT,
EtherNet/IP und PROFINET-IO kénnen direkt angeschlossen Compoi'et CC i
werden. Dabei kann die Achse auch direkt via spezifischer P Link
Koordinatenwerte Uber das Feldnetzwerk betrieben werden.

—
Ethen'et/IP EtherCAT. ™

3 Vibrationsschutzfunktion <stndard> | mnepunkt | qarepunkt

Eine Funktion zum Vibrationsschutz halt bei Schlitten-
bewegung der Achse ausgehende Erschiitterungen

des auf dem Schlitten montierten Werkstticks ab.
Dadurch wird die Wartezeit der Achse fiir den Ausgleich
der Nachschwingungen gesenkt, was letztendlich zu
einer kiirzeren Zykluszeit fhrt.

Ohne Vibrationsschutz Mit Vibrationsschutz

Nachschwingungen bei Fahrtende Bei Fahrtende praktisch keine
Nachschwingungen

4 Fahigkeiten zur vorbeugenden Instandhaltung <standard-

® Ausgestattet mit einer Funktion zur Erkennung einer Motortiberlast mit Warnmeldung.
Durch Uberwachung der Motortemperatur kénnen anormale

Verdanderungen vor Auftritt einer Fehlfunktion oder <Wartungsinformationen>

Ausfalls erkannt werden. = R L
® Ausgestattet mit einer kompletten Uberwachungsunktion. T —— a1 ase | and
Wie bei einem Oszilloskop kénnen Kurvenverldufe von T -
Position und Geschwindigkeit zu dem Moment _—
. . Total meving dlstasssin] e | sana |
entnommen werden, wo sich der Zustand eines
TEEAL BEvany JLTAnst Shresssidinl &

ausgewahlten Signals dandert. Ebenso der Signalstatus
von erreichter Position, Alarm usw.

® Mit der Smart- und Offboard-Tuning- Funktlon <Kalenderfunktion>
kdnnen die Beschleunigung/Verzégerung
sowie die Antriebsverstarkung auf die
Zuladung abgestimmt werden.

® Uber die Zihlerfunktion kann die genaue
Anzahl an Achsbewegungen sowie die
zurlickgelegte Gesamtverfahrstrecke
berechnet werden. Diese Funktion ist
zur Warnsignal-Ausgabe bei Wartungs-
falligkeiten nutzbar.

® Die Kalenderfunktion erméglicht die
Protokollierung von Fehlermeldungen.
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SCO N'CB Steuerung

. Tpen

Typ SCON-CB
AuBenansicht
]
Standard-Typ Feldnetzwerk-Typ (*1)
DeviceNet | {1 -1 ink Q Compoi'et| EthercAT~ |Etheri‘et/IP .I'%%E%F
E/A-Typ
PEA-Spezifikation (*1)
DeviceNet| CC-Link | PROFIBUS-DP |CompoNet| EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET IO
E/A-Code NP/PN DV CcC PR CN EC EP PRT
Batterielos-
Verwendbarer Enkodertyp I;?(bsolutt/I Absolut Batterielos-Absolut / Inkremental /Absolut
nkrementa

(*1) Zu beachten ist, dass beim Feldnetzwerk-Typ keine Kommunikation via PEA’s und Pulsfolgen moglich ist.
(Hinweis) Bitte kontaktieren Sie IAl beztiglich Einzelheiten zu einem Steuerungstyp mit SPS-Funktion.

__wodetle
SCON -| - | | | | - | - | - | |

. _ - . r 3 . Spannungs-
Serie Typ Motor-Typ Enkoder-Typ Option E/A-Typ E/A-Kabellange versorgung
|
(@3 Hochfunktions-Typ 2/aW Boost-Funktion Einphasig 115 VAC
(@cl:) Global-Typ (gemaf Sicherheitskategorie) * Die Boost-Funktion kann nur Einphasig 230 VAC
gewdhlt werden, wenn diese
auch fiir die Achse ausgewahlt * Die auswéhlbare Spannungs-
worden ist. versorgung ist in der Tabelle
<Mit Boost-Funktion erhéltliche ,Passende Steuerungen” auf
Achs-Modellreihen> der Referenzseite der Achs-
RCS2-SA4C/SA5C/SA6C/ Modellreihe nachzupriifen.
SA7C/RA4C/RA5C/RGS4C/
RGS5C/RGD4AC/RGD5C

PEA-Spezifikation (NPN) Ohne Kabel

Batterielos-Absolut
Index-
2005 [P Absolut-Typ (*1)

Multi-Rotations-

PEA-Spezifikation (PNP) 2 m (Standard)

DeviceNet Netzwerk-Spezif.

CompoNet Netzwerk-Spezif.

<

) e 400 W (*1) Ergédnzung um den Betriebs- CC-Link Netzwerk-Spezif. * Bei Auswahl der Feldnetz- §
modus des DD Torquemotors. werk-Spezifikation wird ,0" E]

O 100 W M 600 W PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezif. {ohne Kabel) fiir die E/A- 3
Kabelldnge gesetzt. §

EtherCAT Netzwerk-Spezif.

OO 100 W VA 750 W

(Beispiel: , 12" fiir 12 W Servomotor)

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des

Motortyps der Achse. Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fiir

Steuerung und Achse nicht Ubereinstimmt.

Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl zu Giberpriifen ist.

<,30” und , 200" bei Motortyp der Achsspezifikation>

EtherNet/IP Netzwerk-Spezif.

PROFINET 10 Netzwerk-Spezif.

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspezifkation @ ,200S" bei Motortyp der Steuerungsspezifkation
Fiir Anschluss von allen 30 W-Achsen auBer RS Fir Anschluss der Torquemotor-Modelle DD-LT18 und DDCR-LT18[]
- o Fiir Anschluss der Torquemotor-Modelle DDA-LT18C und DDCR-LT18C
@ ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspezifkation * Die Gehausemale beim Motortyp ,2005" entsprechen der 400 W-Steuerung.

Fur Anschluss der Rotationsachse RS Daher liegt auch der Preis in Richtung der 400 W-Spezifikation.

cons 1 D2



Steuerungen

SCO N'CB Steuerung

<SCON-CB/CGB>

Systemkonfiguration

SPS

Feldnetzwerk

! 1
I
! - T DeviceNet
e —— 'k[ Beilieferung zur Steuerung CC-Link
*Bei offenen Kollektor- |
Pulsfolgen ist der optio- E/A-Flachkabel Egg%gﬁitDP
R;Iar/mutgkg:ve;gen <Modell CB-PAC-P10020> EtherCAT
g -08 einzu: X 5
(Siehe unten). Kabelldnge EtherNet/IP
| Standard 2 m PROFINET IO
: . Hinweis
e I __ _D P PEA-Steuerung und Ansteuerung tiber ein
Be[lleferung zur St.euerpng - I 1 Feldnetzwerk schlieBen sich gegenseitig aus.
mit Absolut-Spezifikation Beilieferung zur Steuerung ’
Absolutdaten-Puffer- Stecker + Gehause F
batterie fiir Puls-Steuerung ||
<Modell: AB-5 ohne Gehiuse> L1 — Spannungs- Einphasig Not-Aus-
<Modell: AB-5-CS mit Gehduse> Pulssteuerkabel | — versorgung 115 VAC Beschaltung
| <Modell: CB-SC-PIOSOIOIO> i * Bei Anschluss an die Stromversorgung| Einphasig (vom Kunden bereitzustellen)
I L istimmer ein Storfilter einzusetzen. | 230 VAC Nur ilr CEB-Tvo erforderich
—————— Wl = Erpohlenes Modell: NF2010A-UP uriirLBEyp ertorderid

| Beilieferung zur SCON-CGB

T (Hersteller: Soshin Electric)
(

Kauflich bei IAl erhdltlich, Einzelheiten auf Anfrage)

Blindstecker

<Modell: DP-5>
PC-Software

. RS232-Version
Bremswiderstandsmodul

<Modell: RESU-2/RESUD-2> USB-Version

<Modell: RCM-101-MW>

<Modell: RCM-101-USB>

ab Vers. 10.00.00.00
* Die PC-Software wird mit Kabel geliefert.

n ption

Handprogrammiergerat
<Modell: TB-02-00>

sk

Beilieferung zur Achse
Motorkabel
Motor-Roboterkabel
Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.

> / 3*- <5c
v&F -
RCS2.RCS3<RCS4 Einachs- Kartesischer
Roboter Roboter
Achse der

RCS2*|RCS3|RCS4-Serie / Einachs-Roboter / Kartesischer Roboter

* RCS2-RA13R erfordert eine andere Konfiguration, kontaktieren Sie IAl fur Einzelheiten.

BMimpulskonverter: AK-04

Offene Kollektor-Steuerimpulse werden in Differenz-Steuer-
impulse umgewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar,
wenn die Leitsteuerung offene Kollektor-Pulse ausgibt.

I Technische Daten

Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge in der
Achs-Modellspezifikation mitgeliefert.

BMImpulskonverter: JM-08

Differenz-Systemimpulse werden in offene Kollektor-
Impulse umgewandelt. Dieser Konverter ist einsetzbar,
wenn die Leitsteuerung offene Kollektor-Pulse aufnimmt.

I Technische Daten

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC +10% (max. 50 mA) Eingangsspannung| 24 VDC +10% (max. 50 mA)
Eingangspulse | Offener Kollektor (Kollektor-Strom: max. 12 mA) Eingangspulse | Differenz-Eingang (max. 10 mA) (gemaR R5422)
Eingangsfrequenz | max. 200 kHz Eingangsfrequenz | max. 500 kHz
Ausgangspulse| Differenz-Ausgang (max. 10 mA) (dquivalent zu 26C31) Ausgangspulse| Offener Kollektor 24 VDC (Kollektor-Strom: max. 25 mA)
Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker) Gewicht max. 10 g (ohne Kabelstecker)
Zubehér 37104-3122-000FL (e-CON Stecker) (von 3M) x 2 Zubehir 37104-3122-000FL (e-CON Stecker) (von 3M) x 2

Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26 Geeigneter Leitungsdraht: AWG Nr. 24~26

Opencollector Diffeéential

t tput
154 AK-04 S o

2 GND /PP 2
3PP ﬁ NP 3 o

4 NP INP 4

I1AI
I
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SCO N'CB Steuerung

Betriebsarten

Bei dieser Steuerung kann aus den beiden Betriebsarten PEA- und Pulstreiber-Steuerung das gewiinschte Ansteuerungsverfahren gewahlt werden.
Im Positionier-Modus konnen die Positionsdaten (Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung etc.) iber entsprechende Positionsnummern
in die Steuerung eingegeben und anschliefend fiir den Achsbetrieb jede Nummer extern via E/A-Signal (Ein-/Ausgang) spezifiziert werden.
Dabei stehen mittels Verwendung verschiedener Parameter insgesamt acht Positioniermodi zur Auswahl.
Im Pulstreiber-Modus kénnen Verfahrweg, Geschwindigkeit, Beschleunigung etc. gesteuert werden durch Pulsfolgen von einem externen Pulsgenerator.

Betriebsart \ﬁgftgrr- égsziiirgr?eer: Eigenschaften
Positionier-Modus | E/A-Muster 64 Standard—V\./erksemste.IIung, bei Qer die Achse durch Emgabe.emer Positionsnummer
und anschlieBendes Eingeben eines Startsignals verfahren wird.
Teaching-Modus E/A-Muster 64 In dieser Betriebsart wird der Schlitten (die Schubstange) tiber ein externes Signal
9 verfahren. Die angefahrene Position wird in Form von Positionsdaten gespeichert.
256-Punkt-Modus | E/A-Muster 256 In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der méglichen
Positionierpunkte auf 256 erhoht.
512-Punkt-Modus | E/A-Muster 512 In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der méglichen
PEA- Positionierpunkte auf 512 erhoht.
Steuerung 7-Punkt- E/A-Muster 7 Die Achse kann durch einfache EIN/AUS-Positionssignale verfahren werden.
Pneumatik-Modus Dies ermdglicht dieselben Steuerungsablaufe wie bei Pneumatikzylindern.
3—PuAnkt— E/A-Muster 3 Die Achse kann durch dasselbe AUS-Positionssignal wie der Ausschalter
Pneumatik-Modus bei Pneumatikzylindern verfahren werden.
32-Punkt- E/A-Muster 32 In dieser Betriebsart kénnen im Positionier-Modus bei gleichzeitiger
Druckkraft-Modus Druckkraftkontrolle bis zu 32 Positionen angefahren werden.
5-Punkt- E/A-Muster 5 In dieser Betriebsart konnen im Pneumatik-Modus bei gleichzeitiger
Druckkraft-Modus Druckkraftkontrolle bis zu 5 Positionen angefahren werden.
Inkremental- E/A-Muster
Puls- Pulstreiber-Modus _ In dieser Betriebsart kann die Achse ohne Eingabe von Positionsdaten
Steuerung Absolut- E/A-Muster beliebig verfahren werden lber Pulsfolgen der kundenseitigen Steuerung.
Pulstreiber-Modus

E/A'Sig naltabelle +o Typen von Signalbelegungen stehen zur Auswahl.

Parameterauswahl (PEA-Belegung der E/A-Muster)

Pin- X 0 1 2 3 4 5 6 7 0/1
Nr, |Kategorie Positionier-Modus| Teaching-Modus | 256-Punkt-Modus | 512-Punkt-Modus | 7-Pkt-Pneum.-Modus | 3-Pkt-Pneum.Modus [32-Pkt-Druckkr-Modus| 5-Pkt-Druckkr-Modus| Pulstreiber-Modus
Positionsanzahl 64 64 256 512 7 3 32 5 -

1A 24V P24 P24

2A 24V P24 P24

3A - NC NC

4A - NC NC

5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO PC1 STO SON

6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 (JOG+) PC2 ST1 RES

7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 (-) PC4 ST2 HOME

8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 - PC8 ST3 TL

9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 - PC16 ST4 CSTP

10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 - - - DCLR

11A IN6 - MODE PC64 PC64 ST6 - - - BKRL

12A Eingang IN7 - JISL PC128 PC128 - - - - RMOD

13A IN8 - JOG+ - PC256 - - CLBR CLBR RSTR (Hinweis)

14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL -

15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD -

16A INT1 HOME HOME HOME HOME HOME - HOME HOME -

17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP - *STP *STP -

18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR - - CSTR - -

19A IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES -

20A IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON - s
1B ouTo PM1 PM1 PM1 PM1 PEO LSO PM1 PEO PWR =
2B OouT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 (TRQS) PM2 PE1 N =
3B 0ouT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 () PM4 PE2 INP %
4B ouT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 - PM8 PE3 HEND &
5B OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 - PM16 PE4 TLR

6B ouTs PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 - TRQS TRQS *ALM

7B ouT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 - LOAD LOAD *EMGS

8B out7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND RMDS

98 _|AUs9an9| ™ ouTs PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONET | PZONE/ZONEI PM256 | PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE2 | PZONE/ZONE1 | PZONE/ZONE1 ALM1

10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2

11B 0uT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND ALM4

12B ouT PEND PEND/WEND PEND PEND PEND - PEND PEND ALM8

13B 0ouT12 SV N SV SV NY% SV NY% N *OVLW/*ALML

14B 0ouT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS REND (Hinweis)

15B 0ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONE1

16B 0uT15 *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM ZONE2

17B = - -

18B - - -

19B oV N N
20B ov N N

* Die Signalnamen innerhalb der Klammern beschreiben die nutzbare Funktionen vor dem Zurtickfahren zum Startpunkt (Referenzpunktfahrt).
* Die Codes mit Sternchen-Préfix (¥) stehen fir Signale mit negativer Logik. Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmaBig auf AUS.
Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.

woncs 104

(Hinweis): Nur verfligbar fiir E/A-Muster 1 im Pulstreiber-Modus.
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SCO N'CB Steuerung

Betriebsarten der Feldnetzwerk-Spezifikation

Wenn iiber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus neun verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achsbetrieb gewahlt werden.
Zu beachten ist, dass die SPS-seitig erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

M Erlauterung der Betriebsarten

Betriebsart Beschreibung
E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus im Feldnetzwerk verfiigt iiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse tiber E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl
Modus der Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach Bewegungsmuster (E/A-Muster), welche iiber die Steuerungsparameter eingestellt werden.

Positionier-Modus/
Einfach-numer. Modus

Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition. Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit,
Beschleunigung etc.) werden tber die vorher in der Positionstabelle spezifizierten gewiinschten Positionsnummern gesetzt.

Halb-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fir Geschwindigkeit, Beschleunigung und
numerischer Modus | laufende Schubkraft-Parameter.
Voll-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
numerischer Modus | Zusitzlich kénnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit, Stromgrenzwert etc. (iberwacht werden.
E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfiigt iber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus. Zusatzlich konnen auch die
Modus 2 aktuelle Position und der Stromgrenzwert tiberwacht werden.

Positionier-Modus/
Einfach-numer. Modus 2

Dieser Modus ist mit einer Funktion zur Kraftliberwachung ausgeristet anstelle der Teaching- und der Zonen-Funktion
des Positionier-/Einfach-nummerischen Modus oben.

Halb-Direkt- Dieser Modus erlaubt das Auslesen der Kraftmesszellen-Daten anstelle des Stromgrenzwerts, eine Funktion des Halb-Direkt-
numerischer Modus 2 | nummerischen Modus oben. Zusatzlich wird die Kraftiibberwachung als Funktion unterstiitzt.
E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfiigt Giber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus. Zuséatzlich konnen auch die
Modus 3 aktuelle Position und die Daten der Kraftmesszelle Giberwacht werden.
Halb-Direkt- Dieser Modus unterstiitzt die Vibrationsschutzfunktion anstelle der Funktion fiir den Vorwarts/Riickwarts-Tippbetrieb im
numerischer Modus 3| Halb-Direkt-nummerischen Modus oben.

B Erforderliche DatengroBe fiir jedes Netzwerk

Betriebsart DeviceNet CompoNet CC-Link — PROFIBUS-DP| EtherCAT EtherNet/IP | PROFINETIO
o | E/A-Fernbetrieb- 2 Bytes 2 Bytes 1 Station — 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
Modus
1 Positionier-Modus/ 8 Bytes 8 Bytes 1 Station = 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
Einfach-numer. Modus
Halb-Direkt- )
2 | Lumerischer Modus 16 Bytes 16 Bytes 2 Stationen — 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
3 sl 32 Bytes 32 Bytes 4 Stationen — 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
numerischer Modus 4 4 Wi Yy Y Y
4 | E/A-Fernbetrieb- 12 Bytes 12 Bytes 1 Station — 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Modus 2
Positionier-Modus/ .
5 Einfach-numer. Modus 2 8 Bytes 8 Bytes 1 Station — 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
Halb-Direkt- :
6 numerischer Modus 2 16 Bytes 16 Bytes 2 Stationen — 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
- BlyrankeiEs 12 Bytes 12 Bytes 1 Station — 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Modus 3
Halb-Direkt- i —
8 numerischer Modus 3 16 Bytes 16 Bytes 2 Stationen 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
H Funktionsliste je Betriebsart
E/A-Fern- | Positionier-Modus/| Halb-Direkt- | Voll-Direkt- E/A-Fern- | Positionier-Modus/| Halb-Direkt- E/A-Fern- Halb-Direkt-
betrieb-  |Einfach-numerischer| numerischer | numerischer betrieb-  |Einfach-numerischer| numerischer betrieb- numerischer
Modus Modus Modus Modus Modus 2 Modus 2 Modus 2 Modus 3 Modus 3
Anzahl der Positionierpunkte | 512 Punkte | 768 Punkte | unbegrenzt | unbegrenzt | 512 Punkte | 768 Punkte | unbegrenzt | 512 Punkte | unbegrenzt
Betrieh iiber direkte Positionsdaten = O O O — (@) o — (@)
Direkte Geschwinigh/Beschleunig-Vorgabe — — O O — — O — O
Druckbewegungs-Betrieb @) @) O @) O O O O O
Auslesen der aktuellen Position — (@) (©) ©} O @) O (@) (@)
Auslesen der aktuellen Geschwindigkeit = = O O — — O — O
Betrieb (iber Positionsnummern O O — — O O — O —
Auslesen der Endpositionsnummer O @) — — O O — O =
Kraftiiberwachung A (Hinweis) — — O A (Hinweis) O (@) A (Hinweis) —
Vibrationsiiberwachung O O — O (@) (@) — O o
Schalter filr Servoverstérker O O O O O o — O O
* Bei ,O" wird die Funktion unterstditzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstitzt.

(Hinweis): Nur verfligbar bei E/A-Muster 6 oder 7 (Druckkraft-Modus).

155...
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Verdrahtung

B Positionier-Modus/Teaching-Modus/  BPulsstreiber-Modus (Differenzialausgang)

.
Pneumatik-Modus Puls-Anschluss (NPN) baarig verdiil
Pin-Nr. Kategorie Signal Geschirmt
PEA-Anschluss (NPN) 1 Nicht belegt
Pin-Nr. Kategorie Signal 2 Nlchth'))eIegt /
1A Spannungs- 24V i Vi Y
2A versorgung 24V 5 Eingang T — T
3A - Nicht belegt 6 N % %
4A - Nicht belegt 7 AFB i
5A INO o o————— 8 JAFB il T
6A INT ——————e o—¢ 9 BFB |
A N2 D ¢ G Ausgang 78F8 1] — ol>
8A N3 ———————eo o— | | ZFB (T |
9A e i S — 2 e T ﬁ
10A IN5 e e+ B Masse R ] T
11A NG —o e—————¢ Gehduse | Geschirmt | Geschirmt ——————#
12A Eingang N7 _ ——————o o—9
13A INg _—o o * PEA-Anschluss (NPN)
14A N ————e o * Pin-Nr. Kategorie | _ Signal
15A INIO o o——9 A Spannungs- | 24V
16A IN11 [ —Y 2A versorgung 24V
17A N2 o o——¢ 3A Nicht belegt
18A INI3 —— o o—¢ 4A Nicht belegt
- o
19A INT4 o o———— ¢ 272 % |
20A N5 —————eo o— — A HoME — — ¢ '.
18 ouTo 6O v N s - o 1
2B OouT1 - 9A CGSTP —e o———— ¢
3B ouT2 60 10A DR — o oo
4B ouT3 ¢ e 1A | | BKRL —o o———— ¢
5B ouTda e 12A RMOD ———————e o—9
6B ouTs m 13A~20A - Nicht belegt .
78 ouTe —r 7;2 7');’{’/*‘ M~ =Y
EB Ausgang o8l - e 3B INP ¢ Py
9B ouT8 m 4B HEND * Py
10B ouT9 é Py 5B TLR ¢ Py
118 outlo 6+ 68 FALM O
12B OuT11 Tegurt /- L (EMGS 06— ——
138 otz 60+ o Ausgang [—RMDS__——r 609
148 ouTt3 o e | A —— 65
158 ouTi4 —% —— Ao s
16B OUT15 Tmgurt ] —ALME Iy
17B - Nicht belegt 13B (*1)
18B - Nicht belegt - 148 - .
198 Spannungs- ov -‘724 VbC10% _ 1B ] | _ZONE1 —@ M
208 versorgung oV 168 ZONE2 gy
* Die 24 V der Spannungsversorgung wird zwischen den Kontakten 1A und 2A und 17?;:38‘3 — NICth\)/elem —
die 0V zwischen den Kontakten 19B und 20B angeschlossen. 198 | Spannungs-| OV~ T24 VDC +10%
20B versorgung oV

* Die Abschirmung des verdrillten Kabels zum Puls-Anschluss muss mit dem Gehéuse verbunden werden.
Die Kabelldnge darf 10 m nicht iiberschreiten.

* 24V wird zwischen den Kontakten 1A und 2A, 0V zwischen 19B und 20B angeschlossen.

(*1): -/*ALML/*OVLW/*BALM (umschaltbar via Parameter)

E/A-Spezifikationen

BEingangsseitig Spezifikation externer Einginge B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgénge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC +10% Lastspannung 24 VDC
Eingangsstrom 4 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt
EIN-Spannung: min. 18 VDC Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
EIN/AUS-Spannung X
AUS-Spannung: max. 6 VDC Trennung Optokoppler
Trennung Optokoppler
[
. . [
NPN-Spezifikation Steuerung. NPN-Spezifikation  steyerung . g
T 1
1 o 3
| 5 2
Externe s 2
Spannungs- + ! ﬁ
versorgung — . : o Externe
24 VDC £10% | £ : + Spannungs-
l — versorgung
! 24VDC £10%
1
I e e e e e e e e e e e e e e e e = -
PNP-Spezifikation  _______Steuerur PNP-Spezifikation _ steuerur
Eingangsklemme 0 P24,
e 2 Tl ¢ @y
: 3 V2
Externe : s |2
Spannungs- +_L S & Externe
versorgung — ! ’;’: = -eee-ee--. 4+ Spannungs-
24VDC£10% < L= Ausgangsklemme : T — versorgung
L ! H 24VDC +10%
1
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E/A-Spezifikation fiir Pulssteuerung (Differenzieller Leitungstreiber)

BEingangsseitig B Ausgangsseitig
Max. Eingangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 2.5 Mio Pulse/s Max. Ausgangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 2.5 Mio Pulse/s
Trennung: Optokoppler Trennung: keine
SCON SCON
: """"""""""""""" ‘: 26C32 oder éunivaIent 7 AFB 1' Tttt T 'L """"""""" ‘:
1 1 ! — Interne |
26C31 oder aquivalent 3 PP: : 40_—-' 8./AFB: F—Q_ C]Schaltung :
| - . - T
‘[}___, ! % 1 L/EE Interne i I 9.BFB | 1 |
——  4/PP, Schaltung i | Interne :
— 1
¥ : 4"_"l 10/8F8 rz’j— Schaltung |
! ! | 11278} 1 i
0 0 Interne !
1 1 {
SANPT B Interne : 4;1 12/2FB, FZJ——G schalteng i
-[}——l 6/NP1 % T i"/[:E__D Schaltung i 13'GND% !
(S T 1
: : L anp 14'GND? J anD i
Locoocoocoocoonocooconocoooooccans 0 . = LbLoocoocoooocooocoocoaooooooacoos 1

E/A-Spezifikation fiir Pulssteuerung (Offener Kollektor)

Der Konverter AK-04 (Zubehor) ist nétig fiir die Eingangsimpulse, der Konverter JM-08 (Zubehor) fiir die Ausgangsimpulse.

Max. Eingangsimpulse: SCON
0.2 Mio Pulse/s (AK-04 erforderlich) o grelfjterflﬁzrs-anschluss
Max. Ausgangsimpulse: Host-Einheit O DY erter ] N
. . Positionier-Einheit AK-04 CB-SC _:'- 0
0.5 Mio Pulse/s (JM-08 erforderlich) e (Zubehsr)  -PIOSOOIC 2im [ 3dne
* Die PEA-Schnittstellenversorgung wird als 24-VDC- ov 1124V PP E A\ E 35 )—i— PP
Spannungsquelle an den AK-04 angeschlossen. 2ov /pPl2 / ! 4w | - pp
*Die Kabellange zwischen Host-Steuerung (SPS) slpp NPl3 1t T St [t e
und AK-04/JM-08 ist so kurz wie méglich zu halten. , AN J ' / J ' 6! I
Die Kabellinge zwischen AK-04/JM-08 und PRl L= TR v | e
Pulstreiber-Anschluss darf 2 m nicht iiberschreiten. | ------- i RewECE  fn Qi : :
DC24av | (Zubehsr) 08 ot : :
] [ [ 1 1
————————— 1]24v PP[1_1' ANt 7' |
N s T | T AR ] Acphase-
2oV /PPI2 + 8 m Y+ /ars J Riickkopplungspuls
[ [ 1 1
4 (| = 1 NP e e
—( 4|NP /NP |4 ; :\/ ; J 10: ):_ /BFB Riickkopplungspuls
DC24v o Tl b= PN P,
H%Z 2|0V /PP |2 : u\// : 1 12: ):_ 7F8 Riickkopplungspuls
[ [ 1 1
= e A (A
alNp /NP4 1 i ; ;
Hinweis Zshler-Einheit g TNE o~ }:_
- . = : : -m Fov
Verwenden Sie die gleiche Spannungs- b i / i 12! ]
versorgung fiir die offenen Kollektor- oV a4 Hov
Ein-/Ausgange zur Host-Steuerung wie oV i Kabelklemme
— Erdur
zu den Konvertern AK-04/JM-08. (friihere Erdungsklasse 3: Erdungswiderstand < 100 Q)
Beschreibung der Pulsfolge-Muster
Pulsfolge-Muster Eingangsklemme Vorwarts Riickwarts
Pulsfolge vorwarts PP+/PP 1 l 1
=
'g, Pulsfolge riickwarts NP-/NP I I
B Die Pulsfolgen flr vorwarts und riickwarts bestimmen die Drehrichtung des Motors fiir die entsprechenden Bewegungsrichtungen.
c
2 Impulsfolge PP./PP 1 1 1 1 1 1
©
§ Vorzeichen NP-/NP tief [ hoch
< Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.
Y- s A/B PP-/PP I O I
] ifferenzpulse
z NP+/NP LA b fif
Die Differnzimpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90° Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.
%" Pulsfolge vorwarts PP./PP f f f
E, Pulsfolge riickwarts NP-/NP
% Impulsfolge PP./PP
é Vorzeichen NP+/NP hoch tief
v
2 i Ise A/B PPo/PP Sy Y {0 I S—
Q ifferenzpulse
8 NP-/NP 1 1 fefy
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Technische Daten

Parameter Spezifikation
Motorleistung unter 400 W ‘ 400 W und mehr
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse

Betriebsart

Positionier-Typ / Pulstreiber-Typ

Anzahl der Positionen

512 (PEA-Spezifikation) / 768 (Feldbus-Spezifikation)

Speicher

Permanent-Speicher (FRAM)

E/A-Stecker

40-polig

Anzahl der E/A-Kontakte

16 Eingdnge / 16 Ausgange

E/A-Spannungsversorgung

Extern bereitgestellte 24 VDC + 10%

Serielle Kommunikation

RS485 1 Kanal

Eingabemethode fiir Steuer-
impulse  (Hinweis1)

Differenzieller Leitungstreiber-Ausgang wird unterstitzt

Max. Eingangsimpulsfrequenz

Differenzialtreiber: 2.5 Mio Pulse pro Sek. / Offener Kollektor (mit Impulskonverter): 200.000 Pulse pro Sek.

Positionserfassung

Inkremental-Enkoder / Absolut-Enkoder / Batterieloser Absolut-Enkoder

Not-Aus-Funktion

CB: vorhanden (eingebautes Relais) CGB: nicht vorhanden

Zwangslosen der elektromagn. Bremse

Bremsloseschalter EIN/AUS

Spannungsversorgung
der Eingange

Einphasig 100 VAC ~ 115 VAC £10%

Einphasig 200 VAC ~ 230 VAC +10% Einphasig 200 VAC ~ 230 VAC £10%

Leistungskapazitat

12W /89 VA 150 W/ 376 VA

20W /74 VA 200 W / 469 VA

30 W (ohne RS) /94 VA 400 W (ohne RCS3-CT8C) / 968 VA
30 W (RS) /186 VA 400 W (RCS3-CT8C) / 1278 VA

60 W (ohne RCS3-CTZ5C) / 186 VA 600 W /1212 VA

60 W (RCS3-CTZ5C) / 245 VA 750 W /1569 VA

100 W/ 282 VA

Schwingungsfestigkeit

XYZ-Richtungen --- 10~57 Hz: Einseitige Amplitude 0.035 mm (kontinuierlich), 0.075 mm (intermittierend);
58~150 Hz: 4.9 m/s? (kontinuierlich), 9.8 m/s? (intermittierend)

Kalender-/ Speicherzeit

ca. 10 Tage

Uhrzeitfunktion | Ladezeit

ca. 100 Stunden

Schutzfunktionen

Uberstrom, anormale Temperatur, niedrige Liifterdrehzahl, Enkoder-Trennung etc.

Umgebungstemperatur

0~40°C

Luftfeuchtigkeit

max. 85 % (nicht kondensierend)

Umgebungsbedingungen

Keine aggressiven Gase

Schutzklasse

IP20

Gewicht

ca. 900 g (+25 g bei Absolut-Ausfiihrung) ca. 1200 g (+25 g bei Absolut-Ausfiihrung)

Auflenabmessungen

58 mm (B) x 194 mm (H) x 121 mm (T) 72 mm (B) x 194 mm (H) x 121 mm (T)

(Hinweis 1): Bei der Impulseingabe wird ein Differenztreiber mit héherem Stérschutz eingesetzt. Mit offenem Kollektor wird ein optionaler Impulskonverter (AK-04/JM-08) zur Umwandlung
der offenen Kollektorimpulse in Differenzimpulse verwendet.

* Die Anzahl von Enkoder-Pulsen fiir den Betrieb der folgenden Achsen mit der Steuerung SCON-CB liegt bei 3072 Pulsen fir
RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD, 1600 Pulsen fir RCS2-CJCI5N (Inkremental), 1048576 Pulsen fiir DD-[118P:20bit,
131072 Pulsen fiir DD-[J18S:17bit, 2400 Pulsen fir NS-SCIMO (Inkremental) und 16384 Pulsen fiir alle tibrigen Modelltypen.

Steuerungen

cons 1 OO
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AuBBenmafle
Unter 400 W 400 W und mehr
58 72
29 (\)":} (80) 121 43 EI)D‘ (80) 121
T M I M
L il L
- " -
232 iE =IERE i%
o [m|
o Ll
ﬁ ] @ f[(
of[le £
= I i = o | :
4.2

Wenn die Absolutdaten-Pufferbatterie installiert ist

Wenn die Absolutdaten-Pufferbatterie installiert ist

Teilebezeichnung

%

=]
0
%
E/ME
B ||g =
)
V@%
2l
0 0
B =

sasumm & &
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[l LED-Anzeigen

Diese LEDs informieren tiber den Steuerungszustand.

Bezeich- £5pe Beschreibung
nung
NY% Grin | Diese LED leuchtet bei eingeschaltetem Servoantrieb.
ALM |Orange | Diese LED leuchtet, solange ein Alarm vorliegt.
EMG | Rot Diese LED leuchtet, solange Not-Aus aktiv ist.

Drehschalter fuir Adresseinstellung

Mit diesem Schalter wird eine Adresse zur Erkennung jeder einzelnen
Steuerung festgelegt, wenn mehrere Steuerungen verknuipft sind.

[EJDIP-Schalter

Schalter flir Steuerungssystem.

Bezeich-

Beschreibung
nung

Betriebsartenwahl-Schalter
1 AUS: Positioniersteuerung EIN: Pulssteuerung

* Die Einstellung wird dann wirksam, wenn die
Spannungsversorgung wieder zugeschaltet ist.

2 Hersteller-Update-Schalter (normal auf AUS)

Y E/A-Systemanschluss

Anschluss fiir Not-Aus-Schalter usw.

Anschluss flir Bremswiderstand

Anschluss fur das Widerstandsmodul, das den Verluststrom
aufnimmt, der beim Verzégern der Achse bis zum Stopp
entsteht.

I Anschluss Motorkabel

Anschluss fiir das Achsmotor-Kabel.

Anschluss flir Stromversorgung

AC-Spannungsversorgung, geteilt in die Stromeingange fur
Steuerung und Motor.

EJErdungsschraube

Schraube fiir Schutzleiter. Diese Schraube muss immer mit
dem Erdleiter verbunden sein.

[} Spezieller Anschluss fiir Pulssteuerung

Anschluss zum Betrieb als Pulssteuerung. Riickkopplungspulse
sind auch im Positioniermodus wirksam.

I PEA-Anschluss

Kabelanschluss, tiber den die parallele Kommunikation mit der
SPS und weiteren Peripherie-Geraten lauft.

[Ef Manuell/Automatik-Umschalter

Bezeich- Beschreibung
nung

MANU | PEA-Eingabe-Befehle werden nicht verarbeitet.
AUTO | PEA-Eingabe-Befehle werden verarbeitet.

* Der Not-Aus-Schalter am Handprogrammiergerét wird dann wirksam,
wenn das Kabel angeschlossen ist, unabhangig davon, ob der Schalter
auf AUTO oder MANU steht. Bevor das Handprogrammiergerét oder serielle
Verbindungskabel abgezogen wird, ist die Stromversorgung ausszuschalten.

B} serieller Anschluss (RS485)

Anschluss fiir das Handprogrammiergerat oder
PC-Verbindungskabel.

EE)Bremsiéseschalter

Schalter zum zwangsweisen Losen der elektromagnetischen
Achsbremse.

* Eine 24-VDC-Spannungsversorgung zur Betatigung der Bremse muss
angeschlossen sein.

Anschluss Spannungsversorgung Bremse

Anschluss fir die 24-VDC-Spannungsversorgung der Bremse
(nur erforderlich, wenn die Achse mit einer Bremse ausgerdistet ist).

EB Enkoder-/Sensor-Anschluss

Anschluss fiir das Enkoder-Kabel.

Anschluss fir Pufferbatterie

Anschluss fir Pufferbatterie des Absolutwertspeichers (nur erfor-
derlich, wenn eine Achse mit Absolut-Enkoder ausgeristet ist).

Batterie-HaIter fr Pufferbatterie

Batteriehalter, in den die Pufferbatterie des Absolutwert-
speichers eingesetzt wird.
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Handprogrammiergerat

lBeschreibung Handprogrammiergerit zur Eingabe von Positionen, Testablaufen, Uberwachung etc.

I Modell TB-02-S

. I Spezifikation
I Konfiguration P
Nennspannung 24VDC
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)

Umgebungstemperatur 0~40°C

5m Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend)
U Schutzart P20
Gewicht 470 g (nur Gehduse TB-02)

PC-Software (nur Windows)

I Beschreibung Softwareprogramm u.a. zur Eingabe von Positionsdaten, Steuerung von Testablaufen und i
Dateniiberwachung. Diese Software vereinigt alle Funktionen fiir die Vornahme jeglicher ab XP-SP2/Vista/7/8
Einstellungen und hilft damit, die Erst-Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.

I Modell RCM-101-MW
(einschlieBlich RS232-Konverter und Kommunikationskabel)
( ab Version 10.00.00.00 kompatibel )

I Konfiguration

RS232-Konverter
RCB-CV-MW
5m
&3 co— ]« o oo
0.3m

Kommunikationskabel
PC-Software CB-RCA-SIO050

IModell RCM-101-USB
(einschlieBlich USB-Kabel, USB-Konverter und Kommunikationskabel)
( ab Version 10.00.00.00 kompatibel )

I Konfiguration y Z
g USB-Adapter ™ ; — i
RCB-CV-USB N |

‘ «D3_m|:|»|:|«|j Sm - 'm* S
USB-Kabel Kommunikationskabel i N~ )
PC-Software CB-SEL-USB030 CB-RCA-510050 -
-
Bremswiderstandsmodul Absolutdaten-Pufferbatterie

. *Bei zwei erforderlichen .
I Beschreibung Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors | Bremswiderstandsmodulen | I Beschreibung  Die Batterie versorgt den

erzeugten Riickstrom in Warme um. Nach Priifung der Gesamt- | ist ein RESU(D)-2 und ein Speicher der Absolutdaten
leistung aller einzusetzenden Achsen sind bei Bedarf ein oder RESU(D)-1 einzusetzen. bei Betrieb einer Achse mit
mehrere Bremswiderstandsmodule beizustellen. (N&heres dazu erfahren Absolut-Spezifikation.

I Modell RESU-2 (Standard-Spezifikation) Sie bei IAl auf Nachfrage).

1 . .
RESUD-2 (Hutschienenmontage-Spezikation) Modell AB-5 (nur Batterie)

o . [
AB-5-CS (mit Gehausebox) g
Il Spezifikation I AuBenmaBe 5
Modell RESU-2 [ RESUD-2 - 15 %
Gewicht ca. 0.4 kg R &) E 9 &
Eingeb. Regenerativwiderst. 235Q 80W <RESU-2> o %EEQ %
Montagemethode | Befestigungsgewinde [ Hutschienenmontage === i
Anschlusskabel Steuerung CB-SC-REU010 3|2
=7
. . i
I Erforderliche Anzahl an I Erforderliche Anzahl an - .
Widerstanden Widerstianden (RCS2-RA13R) s oo Blindstecker
Horizontal Vertikal Steigung 2.5 | Steigung 1.25 1307] e . X o
o | ~100w ~100W Horzongll 1 o 34 i Beschreibung  Dieser ist fir den Global-Typ
1 1 ~a00w 200w Vertikal p p s 15 s gemaB Sicherheitskategorie
2 ~750W ~750W * Die erforderliche Anzahl an Bremswider- | t (SCON-CGB) erforderllch.
* Die erforderliche Anzahl an Bremswider- standsmodulen kann je nach den <RESUD-2> #l 2
standsmodulen kann je nach den Einsatzbedingungen groBer als der oben E I Modell DP-5
Einsatzbedingungen groBer als der oben angegebene Wert sein. <l e %
bene Wert sein. . Ealle 2
Fracgehene Terem Il Erforderliche Anzahl an E“ g
Widerstanden (DD) = E
Serie Typ Erford. Anzahl — E
DD LT180] 1 S| Lms =
B 1307
DDA LH180] 2 34
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Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

M Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Produkt-/Bau-/Modellreihe Motorkabel Motor-Roboterkabel Enkoderkabel Enkoder-Roboterkabel
RCS2(CR/W) Modelle auBer CB-X3-PALICIO
@ unter @ ~ @ CB-RCS2-PAOOIO CB-XEU3-PACIOO
RCS3(CR) genannt (EU-Version)
CB-RCC-MAOICIC-RB
CTZ5C CB-RCC-MAOIOO
RCS3 CB-XEU-MACIOO) CB-X1-PALICIC]
@ cTac (EU-Version) -
CB-XEU1-PACOO
RCS4(CR) (EU-Version)
® CB-RCC-MAOCIC-RB CB-X2-PLAOOO
RT CB-RCCMALILL | ¢ xpy-MADIOIO (EU-Vers) |~ CB-RCS2-PLALILILI CB-XEU2-PLACICIC] (EU-Vers.)
CB-X2-PLAOOO
RA13R (Standard) CB-RCS2-PLAOOIC CB-XEU2-PLACIOC] (EU-Vers)
RCS2%* CB-RCC-MAOOO-RB S CBxo-PLALL
@ RAT3R CB-RCC-MADIOID) CB-XEU2-PLALIOIC] (EU-Vers.)
CB-XEU-MAOOO * CB-RCS2-PLACICICI
. (EU-Version) [Zwischen St " CBX2-PLACIEIL]
(mit Bremse) wise de“ euerung CB-XEU2-PLACJOIC] (EU-Vers.)
und Bremse] [Zwischen Steuerung und Bremse]
CB-X3-PACOO
® Ohne GS - CB-X-MAOIOID] - CB-XEU3-PACICIC] (EU-Vers.)
— NS _XEU-
® Wit Gs ~ CB()E(El_JVm?n?D _ CB-X2-PLACIOICI
CB-XEU2-PLAOOC (EU-Vers.)
@ - - - - - -
LT180] - CB-XEU-MADIOIO (EU-Vers.) - CB-X3-PADIOIC]
— DDCR/DDACR -XEU3-PAOOO
© R/ 180 - CB-XMC-MAOOO - c8 (EUL_JSersi on)
DDW CB-XEUMC-MACICIC (EU-Vers)
CB-X-MAOOO CB-X3-PAOOO
DDA _ _
LT18 CB-XEU-MALICIC (EU-Vers.) CB-XEU3-PACJCIC] (EU-Vers.)
— DDACR
CB-XMC-MAOOO CB-DDB-BKLIOID]
@ (mit Bremse) LH18 - CB-XEUMC-MACICIC] (EU-Vers.) - [Zwischen Bremsgehduse und Achse]
® IS(P)WA SIM/L - CB-XEU-MAOIOIO - CB-X1-PAOIOO-WC
CB-X1-PADOO
CB-XEU1-PACICICT (EU-Vers.)
(bis zu 20 m) *
® Modellreihen auBer _ _
den unter M ~ (2 genannt CBX1-PACICIC-AWG24
CB-XEU1-PALICICI-AWG24 (EU-Vers)
CB-X-MAOOO (ab 21 m)*
CB-XEU-MAOOIO
(EU-Version) CB-X1-PLACIOO
CB-XEU1-PLACIOIC] (EU-Vers.)
(bis zu 20 m) *
Modellreihen mit GS auBer _ _
den unter M ~ (2 genannt
CB-X1-PLAOOO-AWG24
CB-XEU1-PLACJCICI-AWG24 (EU-Vers)
(@ab21m)*

* Fir Modellreihen ohne Batterielos-Absolut-Spezifikation sind bei Kabellingen ab 20 m ebenfalls CB-X(EU)1-PACICICI/CB-X(EU) 1-PLACICIC] zu bestellen.

** Bezliglich Kabeln fiir das Servopress-Modell RCS2-RA13R mit Kraftmesszelle kontaktieren Sie IAI.

Steuerungstyp

PEA-Flachkabel

Pulsfolge-Steuerungskabel

SCON-CB

CB-PAC-PIOIOO

CB-sC-PIOSOOO
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CB-RCC-MA [ ] Motorkabel @
CB-RCC-MA : L -RB Motor-Roboterkabel RCS2/RCS3

CB-X-MA[ ][ 1[] Motor-Roboterkabel fir Produktreihen auBer RCS2/RCS3/RCSA/ DD(AMH/LH18
CB-XEU-MA [ ][ 1[] EU-Motor-Roboterkabel ir RCS2/RCS3 /RCS4 und andere Produktreihen

* OO spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 30 m sind moglich. (Hinweis) Modelbezeichnung des (EU-)Motor-Roboterkabels mit ¢1.25-
Beispiel: 080 =8 m Querschnitt fiir DD(A)-H/LH18: CB-X(EU)MC-MACICIC.

(Abb: Motorkabel CB-RCC-MA[I[I[], Motor-Roboterkabel CB-RCC-MAI[][J-RB / CB-X-MA[J[J[J mit Kunststoff-Flachstecker)

L (20) (10) .
16 [ ‘ ‘ — Nr. |Signal| Farbe|Querschnitt
i—’ﬂ« R = ‘ ‘ ‘ Grin | PE | 1 1] U | Rot
2 — 1 Rot [ U [2 2 | V [Weiss|20.75
~ S @0.75 et
= [ [ :g% Dw Weiss| V| 3 3 | W |Schwarz]'9¢¢MIMPY
j‘r = Seasssassiza = Schwarzl W [ 4 4 | PE |Grin
(Vorderansicht) (Vorderansicht)
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 51 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.
(Abb.: EU-Motor-Roboterkabel CB-XEU-MALICI[], EU-Version mit M18-Kunststoff-Rundstecker und Schraubverchluss)
L
16 17 Querschnitl ~_Farbe [Signal[ Nr. Nr. |Signal| _Farbe |Querschnitt
T Grin/gelb | PE | 1 @ | PE_| Griin/gelb
-— 4 @0.75 [Shwarziveisse""] U | 2 1 U |Schwarz/weisse"1’| @0.75
EI D : [ ez [%D] " Ischwarziweisse?’] V| 3 2 |V |Schwarzweisse 2] 9ecrimpt
= : ~ © Schwarz/weisse'3'| W | 4 3 | W |Schwarz/weisse ‘3’
(Vorderansicht) (Vorderansicht)

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 51 mm
* Fur diese Produktreihe ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

CB-RCS2-PA[ ][ ][ ] Enkoderkabel fiir RCS2 / RCS3
CB-X3-PA D Enkoder-Roboterkabel fir NS / RCS2 / RCS3
CB-XEU3-PA[] D [] EU-Enkoder-Roboterkabel

* 000 sperzifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind méglich.

Querschnitt| Farbe |Signal| Nr.|
- - 10

Beispiel: 080 =8 m
_ — [E2av . -
(Abb.: Enkoderkabel CB-RCS2-PAL][][] / Enkoder-Roboterkabel CB-X3-PAL][][] mit Kunststoff-Flachstecker) Weiss/Griin|_ OV £ \
Weiss/Orange| LS | 26
- |CREEP
(41) L (14) - OT |24
(15) =RV
(13) - ~Tig
— 119 Nr] Signall Farbe |Querschnitt]
S 110 Weiss/Blau| A+ ) Y A eiss/Blau
7 (o) s e AWG26 | Weiss/Gelb | A- 1 A fiss/Gelb
| 14 = 58 (geldtet) [WeissRot | B+ & T B eiss/Rot
) H i:1:1) WeissSchvarz|  B- | 4 | B issSchuar
=~ 26 13 J8H WeissHViolett|  Z+ ] TS 2 Weishioet
@ = 918 Weiss/Grau  Z- | 6 | ez Weiss/Graul
e . Orange | SRD+ 7 | LS+ |Weiss/Orange|
(Vorderansicht) (Vorderansicht) Grin RD- | 8 U 8] - - AWG26
Violett [ BAT+[14 ] 9 | FG [ (Masse] i
rau AT- [15 0| SD | Orange (gecrimped)
. . . - . ot CC |16 1] SD riin
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 58 mm Schwarz| GND |17} U 2 [BAT+ | Violett
. . . I N -
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel. b Bxfﬁ U e e
— 22 Schwarz
bdeck Weiss/Griin
Blau
Masseleiter und Abschirmgeflecht Gelb
- - 1]
- - 1
- E24V_| 12 | ~
(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU3-PA[][J[], EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss) x’?iii/gﬂl" E\S/ zg ] |
iss/Orang
- CREEP | 25
= OT |24
@4 L = RSV | 23
(13) - - 9
— — 18 Nr. | Signal | arbe | Querschnitt
— = 19 1 SD range |
14| © AWG26 Weiss/Blau A+ il 2 SD WGH}II{\‘
= Weiss/Gelb A- 2 3 A+ eiss/Blau
< 26|U)[13 ‘ “ ,‘H (gelétet) [ Weiss/Rot B+ il 4 A- | Weiss/Gelb
Weiss/Schwarz| — B- 4 5 LS+ | Weiss/Orange
. Weiss/Violett Z+ i 6 + | Weiss/Rot
(Vorderansicht) - (Vorderansicht) Weiss/Grau Z- 7 B- | WeisSchwar
Steuerungsseitig Orange RD+ f] 8 | WeissViolett | AWG26
Griin RD- 9 Z- | Weiss/Grau | (gelGtet)
Violett AT+ | 14 f 10 | vcc ot
. . . . . [ Grau | BAT- | 15} 11 GND_[Schwarz
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 58 mm ot cC [ 16 f] 12| BAT+ | Violett
Schwarz | GND_[ 17 13| BAT- | Grau
lau BKR- 0 f 14 LS- | Weiss/Griin
elb BKR+ | 21 15 BK- | Blau
— - 22 16 BK+ | Gelb
Absct i it k

chirmung wird mit Lotanschluss verbunden.
\Masseleiter und Abschirmgeflecht

SCON-CB

Steuerungen




Steuerungen

SCO N'CB Steuerung

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

CB-X1-PA[ ][ ][] Enkoder-Roboterkabel fiir RCS4 und andere Produktreihen
CB-XEU1-PA[ ][ ][] EU-Enkoder-Roboterkabel als NS / RCS2 / RCS3/ DD(A)
* 00O sperzifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 30 m sind méglich.
Beispiel: 080 =8 m — i ]
(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PACICIC] mit Kunststoff-Flachstecker.) = Eé‘\‘/V
— 1 s [2
(41) L (14) — [ CREEP| 25
— [ or [ 2
® — [ R [ 23
(13) — — 9
" " — [ — [18
— [ — [19
1411 S AWG26 [— /Xf 1
5 @ E (gelotet) = BB-f 3
26 13 = 7+ 5
(Vorderansicht) o "RZI5+ 6 n Farbe _ Querschnitt
i range| S
(Vorderansicht) Gn'jnq RD- 8 U
Violett | BAT+ | 14 ﬂ
GRrau /é - g i
X . . . : ot C 5 | VCC | Rot
Be|"dyr?am|scher Bleg.ebea.nspruchung des Kabels: Blegergdlus r=44 mm T e TR il 5 [ VeC | Rot_}(gecrimpy
* Fir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhiltlich. Su | BKR- [ 20 fl 711G [Masse)
. " . . . el -
* Bei Kabellangen ab 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem - — 1 _ 12 9 T Bki | Gelb
Absolut-Enkoder ist das Modell CB-X1-PACICIC-AWG24 auszuwéhlen. — S \ Masselefter und Abschirmgefiecht
- - 0
(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PACICIC], EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss.) S
- oV, 3
- LS 26
) (41) L - CLEEP | 25
(13) = OT |24
- RSV 23
= = —Tis
I Of— — — 19 1 SD | Orange
8.4 J—== [ e 1|5
2 26|ll}13 al— AWG26 = 1 3 . 5
(geld = By 4 - -
) (gelotet) - -
(Vorderansicht) (Vorderansicht) = B 4 5
= A s - -
Orange | SRD+ | 7 f 5 - ——] AWG26
Grin RD- | 8 9 - - (gelotet)
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 44 mm TN g MANE 10 LYoo | o
* Er i H i H 21+, Rot 'CC 6 12 BAT- Violett
Furdlese ?roduktrelhen ISE nur ein Roboterkabel erhaltlth. ) T 0 12| BALy | Vol
* Bei Kabellangen ab 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem Bay | BKR- L2011 1] 7 N
Absolut-Enkoder ist das Modell CB-XEU1-PACICIC]-AWG24 auszuwéhlen. - N P 16 | BK+ | Geb
Abschirmung wird an \bschi ird mit L6 rbunden.
mittels Schelle geklemmt. \ und
CB-X1-PA[ ][ [ ]-AWG24 Niederohmiges Enkoder-Roboterkabel fiir andere Produktreihen als NS / RCS2 /
CB-XEU1-PA[ ][ [ ]-AWG24 RN e S VR e e oo (o RCS3 mit Batterielos-Absolut-Enkoder
* 00O sperzifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 30 m sind méglich.
Beispiel: 210=21m — — 0
— — 1
(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PAL]CJ[J-AWG24 mit Kunststoff-Flachstecker.) = | Eai¥ | 12
— [ s |2
(41) L (14) — [CREEP[ 25
— 24
® =R
(13) =BV =
— — 19
1al=h B8 AWG2 =
o n (geldtet) — B+ Verdrilltes
= 26| W3 & — [ B | 4 s
(Vorderansicht) S
'orderansicht)
i Orange| SRD+
(Vorderansicht) Gri]g SRD- 8 U
— BAT+| 14 SD_ | Orange
e R T i
. . . . . Of 5 i
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 44 mm Schwarz] GND |17 J 5 Yoo ot (gecrimpy
*Fir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhéltlich. S 22 i . T
e R _22 9 | BK+ | Gelb

\ Masseleiter und Abschirmgeflecht

Querschnitt | Farbe | Signal [ Nr.
= - 0

(Abb.: EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PAL]C1[]-AWG24 mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss.) = 50y ;
- oV 3
- LS 26
P—C))] L — _[CREEP| 25
(13) = OT |24
- RSV 23
— - 18 Nr. | Signal | Farbe |Querschnitt
BRE =1 = = - 19 1 SD | Orange
3| ogllllha |z [ = A 1 2 | Sb | Grin
o= AWG24 = L 3 - -
elotet — -
(Vorderansicht) (Vorderansicht) @ ) - B- | 4] XEZ}L'Q‘:? 5 - -
Steuerungsseitig - Z+ 6 - -
- Z- 6 ) A 7 - -
Orange | SRD+ | 7 ] 8 - - AWG24
Grin SRD- | 8 9 - - (gelotet)
f . A . . = BAT+ | 14 O 10 VCC | Rot
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 44 mm = BAT- | 15 11| GND |Schwarz
% e . . . . el Rot VCC 6 ] 12 BAT+ -
Fiir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhéltlich. Schwarz | GND_[ 17 13 | BAT-| -
Blau BKR-_| 20 f 14 - -
Gelb | BKR+ | 21 15 | BK- | Blau
- - 22 16 | BK+ | Geb
i wird an ird mit L3 verbunden.
mittels Schelle geklemmt. \ und .

SCON-CB



SCO N'CB Steuerung

CB-X1-PLA[ ][ ][] Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel fiir andere Produktreihen als
CB-XEU1-PLA[ ][ ][] EU-Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel NS /RCS2 / RCS3 mit Grenzschalter
* 00O sperzifiziert die Kabelldnge (L). Léngen bis zu 30 m sind moglich.
Beispiel: 080 =8 m
(Abb.: GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PLACICIC] mit Kunststoff-Flachstecker.) i E24v | 12 f E24V | Weiss/Blau
ov. 13 oV Wew§s/Ge\b AWG26
(41 L (14) (8) W (Vf'”i?l. CRLESEP ;g { CRLESEP V:IGVSS/.'TOZ. (gecrimpt)
iss/ Vi or 24 fl s | ot
RSV 23 RSV Weiss/Grau
(13) = — s
. | — — 19
% — A [ 1
2 AWG26 — -
- 14 @ 1 @ D ] ‘ ‘ (gelstet) — :;, ;
— B- 4
2 26|Wp3 7 | s
® — z 6 Nr. _Signal Farbe Querschnitt
N 9 (Vorderansicht) Orange | SRD+ | 7 fi 1| BAT+ Violett
s T T e o
Grau BAT- | 15 4 SD Griin AWG26
Rot vec 16 fi 5 veC Rot (gecrimpt)
i i 1 - Ri i Schy GND 6 GND Schwarz
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 54 mm T T ) f 7 F6 | (Masse)
*Fiir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhiltlich. . — R
Bei Kabellangen ab 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem " Masselofer und Abschirmaefiecht
Absolut-Enkoder ist das Modell CB-X1-PLACICICJ-AWG24 auszuwahlen. (Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau” bezeichnet die Farben von Streifen und lsolierung)
Nr. | Signal | Farbe |Querschnitt
- - 0 1 E24V | Weiss/Blau
— — 2 oV__| Weiss/Gelb
(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PLACICIC], EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss.) Weiss/Blau | E24V f 3 - -
Weiss/Gelb | OV 4 LS | Weiss/Rot | AWG26
1) L Wg\ss/Rol LS 26 f 5 | CREEP |WessiSchwar| (gelotet)
| | Weiss/Schwaz] CREEP | 25 | 6 OT | WeissViket
Weiss/Violett| OT 24 f 7 RSV |Weiss/Grau
W RSV 2: go/0l - | -
13 - - 18 Nr. | Signal | Farbe |Querschnitt
g—l"*‘* - - 19 1 SD | Orange
= Ar |1 2 SD_| Grin
T4 g AWG26 = 15 P R
5 26| @ 13 ‘ ‘ 13 (gelotet) — B v 5 = -
1 - Z+ 5 6 - -
- Z-_| 6 7 - -
(Vorderansicht) (Vorderansicht) Orange RD+ | 7 8 - - AW?QG
Grin RD- | 8 U / 9 - = (gelotet)
Violett AT+ 4 1 10 VCC Rot
Grau AT— 11 GND | Schwarz
H H H . Ri H > Rot CC 6 12 BAT+ | Violett
Beludyr?amlscher Bleg.ebea.nspruch.ung des Kabels: Bleger.adlus r=54mm e T il IR Ty
* Fur diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhdltlich. g\a; BKR-_| 20 f 14 - -
. . . . . | BKR: 1 BK- =]
* Bei Kabellangen ab 21 m fiir ISB/ISDB/ISDBCR-Achsen mit batterielosem N Bk T Geb
| i - - - Y Abschil ird an Abdeck i ird mit L
Absolut-Enkoder ist das Modell CB-XEU1-PLACICICI-AWG24 auszuwahlen. eriters Sanate getomt® [ b mit
Masseleiter und Abschirmgeflecht
(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau" bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung.)
CB-RCS2-PLA [ ][ ][] Grenzschalter-Enkoderkabel fiir RCS2 Rotationsachsen

CB-X2-PLA[ [ ][]
CB-XEU2-PLA [ ][ ][]

* 00O spezifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 30 m sind moglich.
Beispiel: 080 =8 m

fr NS / RCS2 Rotationsachsen
mit Grenzschalter

Grenzschalter-Enkoder-Roboterabel

EU-Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel

- - 1
Braun/Weiss | Weiss/Orange| E24V s/0ran
(Abb.: GS-Enkoderkabel CB-RCS2-PLACICIC] / GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X2-PLACICIC] mit Kunststoff-Flachstecker.) oy \ewtun | O L BT g V|- Meislorn | Sl | s
Schwarz/Weiss | Braun/Gelb | CREEP | 25 | g {4 | CREEP | Braun/Gelb [Schwarz/Weis | (gecrimpt)
@1) L Gelb/Schwarz| Braun/Rot | OT [ 24 f 5 oT raun/Rot | Gelb/Schwar:
®) Pink/Schwarz RSV 6 RSV Pink/Schwarz
8 - - - 19
13) g - - - 118
p - - - 19
s g Pink Weiss/Blau | A+ 1 il A lau ink
s bt AWG26 | _Violett | Weiss/Gelb | A— A elb | Violett
14 1 [O! ~ Tl (gelotet) | Weiss Weiss/Rot + 7 B Weiss/Rot Weiss
IS Jag| o Blau/Rot — 4 B Blau/Rot
E @ | | U [ 1 EE 3 Orange/Weiss| Weiss/Violett + i 5 Z | Weiss/Violett |Orange/Weiss
26 13 EE] Grin/Weiss | Weiss/Grau — Z | Weiss/Grau_| Grin/Weiss
@~ 918 Blau Orange | SRD+ il 7 - - -
B Orange Griin SRD- | 8 8 — - - AWG26
(Vorderansicht) {15) Schwarz | Violett | BAT+ | 14 A 9 | FG [ (Masse] | (Masse] | gecrimpo
(Vorderansicht) Gelb %’31“ E\'IACTE g 2% O(r;apqe OSaI?\;e
rin of rin
| 7
. . . . . Braun | Schwarz [ GND | 17 BAT+ [ Violett [ Schwarz
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 58 mm Grau Blau_ | BKR— | 20 fi BAT- | Grau | Gelb
. . . Rot Gelb | BKR+ | 21 VCC Rot Griin
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel. - N SN Y) GND | Schwarz | Braun
Y~ - TS — - -
ung it "\ Masseleiter und i BK— | Blau Grau
Abschirmgeflecht (18 | BK+ Gelb Rot

[ N | Nr. |Signal | Farbe | Querschnitt
) 0 1 E24V_ |Weiss/Orange]
(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU2-PLACI[][], EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss.) — - 2 OV | Weiss/Griin
Weiss/Orange| E24V f 3 - ~
Weiss/Griin oV 4 LS [Braun/Blau | AWG26
(41) L f Braun/Blau | LS il 5 |CREEP [Braun/Gebb | (gelStet)
Braun/Gelb | CREEP | 25 6 OT | Braun/Rot
Braun/Rot oT 24 f 7 RSV |Braun/Schvir
Braun/Schwarz] RSV 2; 8/9/10] - =
(13) — = 18 Nr. |Signal | Farbe | Querschnitt
— — 19 1 SD | Orange
Weiss/Blau A+ 2 SD Griin
a1 @ = AWG26  [Teissiceb | A J 3 A+_| Weiss/Blau
S| ‘ (gelotet) [ Weiss/Rot B+ f] 4 A~ | Weiss/Gelb
2 26(ll]|13 Weiss/Schvaz| B~ 5 - -
@® = Weiss/Violett | Z-+ i 6 B+ | Weiss/Rot
(Vorderansicht) (Vorderansicht) Vg?;zq:u F%,s - | 7 ; ; mﬁ;&m AWG26
S mo 5 i o T Z Wessom] (@€l6tet)
Violett AT+ | 14 ] 10 | VCC [ Rot
Grau AT 5 1 GND_| Schwarz
Rot CC_| 16 f 12| BAT+ | Violett
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 58 mm Schwar | GND L 17 13| BAT- | Gy
Gelb | BKR+ | 21 U 15 | BK- | Blau
- = 22 16 BK+ | Gelb

bschi i bschirmung wird mit Létanschluss verbunden
\_Masseleiter und Abschirmgeflecht

(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau* bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung.)

SCON-CB

Steuerungen




Steuerungen

SCO N'CB Steuerung

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

- - - Niederohmi G halter-Enkoder-Roboterkabel | fuir andere Produktreihen als NS /
CB-X1 PLADDD AWG24 fe <10 rr1.|ges (EZSCatErEKOCErTHODOIIRADE RCS2 / RCS3 mit Grenzschalter und
(o: B GV EL VXY [cPL] Niederohmiges EU-Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel | Batterielos-Absolut-Enkoder

* 00O spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind maglich. perdriltes
Beispiel:210=21m — — 10
) — — . Signal Farbe Querschnitt
(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PLACICIC]-AWG24 mit Kunststoff-Flachstecker.) Weiss/Blau | E24v | 12 i 1] E24V | Weiss/Blau
o [ 13 2 | OV | Weiss/Gelb
(1) L a4, o Weiss/Rot | L5 | 26 f 3| 15 | WeisRot | AWG24
@) Weiss/Schwarz| CREEP | 25 4| CREEP_|Weiss/Schwarz | (gecrimpt)
i or | 5 [ or iss/Vi
% RSV | 23 i 6 | RSV | Weiss/Grau
M| =
& — — [ s
14l @ s — —
N f in AWG24 — A
S 26 @ 13 | I U ‘ ¢ O T
® = — B- 4
: deransicht — z: | s
(Vorderansicht) (Vorderansicht) — z- 6 Signal Farbe Querschnitt
Orange | SRD+ | 7 f ; Z/:\? -
Griin SRD- | 8 - =
. . . . . — BAT+ | 14 3 D Orange
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 54 mm — BAT | 15 4 | SO | Gun AWG24
L . . . Tl 5 | vcc R i
*Fir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhiltlich. F s v i sy vee | Roigecrimpy
Blau BKR- | 20 fl 7 G (Masse)
Gelb BKR+ | 21 8 | BK Blau
— 12 9 | Bk Gelb

Abschirmung wird an Abdeck. mittels Schelle geklg
\_Masseleiter und Abschirmgeflecht

(Eine Leiter-Farbangabe wie , Weiss/Blau* bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung.)

Aderpaar

(Abb.: EU-GS-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PLALCICI[J-AWG24, EU-Version mit M18-Metall-Rundstecker und Schraubverschluss.) Querschnitt | Farbe Signal | Nr. Verdrilltes Nr. | Signal | Farbe |Querschitt
- - 0

1| E24V |Weiss/Blau
41 o — - 2 OV__ | Weiss/Gelb
a0 = T 4 ST
Weiss/Gelb |0V 4| LS |WessRot | AWG24
Weiss/Rot LS 26 f 5 Weiss'Schwarz| (elotet)
Weiss/Schwarz| CREEP | 25 6 WeissViolett
(13) Weiss/Violett| OT 24 ) 7 | Weiss/Grau
Weiss/Grau | RSV | 23 -
@ - - 9
14=h — = 18 Nr. | Signal \Farbe | Querschnitt
< v - - 19 1 SD range
2 26|13 B ez - Ar |1 2 SD | Grin
® AWG24 = o s - -
(Vorderansicht) (Vorderansicht) (gelctet) — Bt y 5 - -
= n 5 B -
- Z_| 6 7 - -
= AWG24
i dynamischer Biegeb hung des Kabels: Biegeradi g S LTI S (oo
Beln yr'lamlsc er Bleg.e ea.nspruc .ung es Kabels: Blegerfa iusr =54 mm — AT 14 10 [ vee | Rt
* Fur diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhaltlich. = AT- | 15 11 [ GND | Schwarz
Rot CC 6 ] 12 BAT+ -
Schwarz | GND 7 13 BAT- -
Blau BKR-_| 20 i 14 B B
Gelb BKR+ | 21 15 BK- Blau
- - 22 16 BK+ Gelb
n wird an bschirmung wird mit Lotanschluss verbunden.
mittels Schelle geldemmt. \ Masseleiter und Abschirmgeflecht

(Eine Leiter-Farbangabe wie ,Weiss/Blau" bezeichnet die Farben von Streifen und Isolierung)

(Entsprech. Motor-Roboterkabel | fUT spritzwassergeschiitzte
CB-X1-PA[ ][ I[ ]-wC Enkoder-Roboterkabel CB-XEU-MACICI, siehe S. 162) | |SWA Schlittenachsen

* 00O spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 30 m sind maéglich.
Beispiel: 080 =8 m

- E24V 12
as X “n L - oV 13
- LS 26
@ - CREEP 25
8| - or 24
o 4l { @ D g ﬂ:ﬂﬂﬂﬂ - RSV 2
o - - 9
26 13 - - 18 N Signal
@ 5 - N 19 1 SD | Orange
o - A+ 1 2 SD Griin
(Vorderansich) orderanscht ) B S ER E——
(gelotet) | - B+ 3 4
- B- 4 5 -
7+ 5 3 -
i i i . Bi i - Z- 6 A A 7 -
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 38 mm Samge | sor | 7 a I - AwG2s
* Fur diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhaltlich. Grin_| SRD- 8 9 - - | (gelotet)
Violett BAT+ 14 ‘ ‘ 10 vcc Rot
Grau BAT- 15 11 GND Schwarz
ot vecc 16 ‘ ‘ 12 BAT+ Violett
Schwarz GND 17 13 BAT- Grau
lau BKR- 20 i 14 - B
elb BKR+ 21 15 BK- Blau
- - 22 16 BK+ Gelb
Abschirmung wird an Abdeckung i wird mit L6tanschluss verbunden.
mittels Schelle geklemmt. \ Masseleiter und Abschirmgeflecht

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

SCON-CB



SCO N'CB Steuerung

CB-PAC-PIO[ ][ ][] PEA-Flachbandkabel

* 00O spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 10 m sind méglich.
Beispiel: 080 =8 m

1A | 24V | Braun-1 18 | OUTO | Braun-3
A | 24V | Rot-1 28 [OUT1 | Rot-3
3A — | Orange-1 3B | OUT2 | Orange-3
4 | — | Gelb-1 48 | OUT3 | Gelb-3
Ohne o SA | INO | Griin-1 S8 | OUT4 | Grin-3
= T e Siantee,
p— B 88 iolett- iolett-
= = gg s [ N3 | Graut | F1achband- | =gy 5 Flachband-
= B 9A | IN4_ | Weiss-1 kabel ® 98 | OUTS | Weiss-3 kabel ®
= EH 10A | IN5_[Schwarz-1 (press- 108 | OUTO |schwarz:3|  (press-
E 85 11A | IN6 | Braun-2 . 118 |OUT10| Braun-4 .
28 A ] IN7 | Rot2 | 9echweit) | [T outii| rot4 | 9echweildt)
Ohne ® 13A | IN8 |Orange-2 AWG28 138 |OUT12|Orange-4|  AWG28
Stecker 14A | IN9 | Gelb-2 148 [OUT13| Gelb-4
— 15A [ IN10 [ Griin-2 158 [OUT14] Griin-4
16A [ INT1 | Blau-2 168 [OUT15] Blau-4
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 17A | IN12 [ Violett-2 178 | — [Violett-4
18A | IN13 | Grau-2 188 — Grau-4
19A | IN14 | Weiss-2 198 | OV [ Weiss-4
20A | IN15 |Schwarz-2 208 | OV _|Schwarz-4)

CB-SC-PIOS D D D SCON-Pulsfolge-Steuerungskabel

* 00 spezifiziert die Kabellange (L). Lingen bis zu 10 m sind moglich.
Beispiel: 080 =8 m

Querschnitt|  Farbe | Signal |Nr.
Schwarz ) ) Schwarz _|ungenutzt | 1 )
Weiss/Schwarz Weiss/Schwarz|ungenutzt | 2
Rot Rot PP |3
L Weiss/Rot U Weiss/Rot /PP_[4
Griin Griin NP 5
g ® Weiss/Griin U Weiss/Grin | /NP_| 6
S Gelb @02 Gelb AF 7
h (] . ;
W b )| Weiss/Gelb | /AF 8
gthnE ‘ D Braun @] Braun BF 9
ecker iss/Braun Weiss/Braun| _/BF| 0
® Blau Blau ZF 1
ﬂ iss/Bl U Weiss/Blau | /ZFi 2
Grau &) Grau GND |13
Wei: Weiss/Grau | GND |14

Schirm - Abschirmung wird mittels Schelle
iQSSCh"'m‘ am Kabel befestigt.

CB-DDB-BK [ ][ ][] Bremskabel r DDA / DDACR

* 000 spezifiziert die Kabellange (L). Léngen bis zu 20 m sind méglich.
Beispiel: 080 =8 m J11SF-03V-KX J11SFM-03V-KX

Querschnitt  Farbe  Signal Nr. Farbe  Querschnitt

AWG20 AWG20
Schwarz - 2 1 2 - Schwarz
(gecrimpt) (gecrimpt)
L
Weiss. FG 1 1 FG Weiss
(293)
S
3 3
1
B | (Vorderansicht)
Rell Steuerungsseitig Achsensei

SCON-CB

Steuerungen




