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2-Achs-Modul als Dreh-Kippgelenk-Vorsatz

Neue Handgelenk-Einheit

|Al's einzigartiges Design macht

batterielosem Absolut-

die Bauteile leicht und kompakt.

Kleiner S-Typ Mittlerer M-Typ
B-Achse =
+100° Bf:;gsoe
TiagieE T-Achse »
i +360° g ¥
4‘& l-q-:. S
i ||

148 mm
195 mm
Gewicht der Einheit: 2.8 kg
Maximale Zuladung: 2.0 kg

Gewicht der Einheit: 1.6 kg
Maximale Zuladung: 1.0 kg

|deal zur Senkung der Ausrustungskosten.
Viel preisguinstiger als 6-Achs-Knickarm-Roboter.

Diagonale Anfahrten mit schwenkbarem Drehkopf, bisher nur mit Knickarm-Robotern méglich, kdnnen nun mit
einer minimal erforderlichen Achskonfiguration durchgefiihrt werden.
Eine optimale L6sung, um Anlagekosten zu reduzieren.

[Konfigurationsbeispiel]

MSEL-Steuerung

(1) Handgelenk-Einheit: WU-S
(2) Tischschlittenachse: RCP6-TA6C Hubldnge: 320 mm
(3) Schlittenachse: RCP6-SA7R Hubldnge: 300 mm
(4) Steuerung: MSEL




Die Kombination mit einem
: kartesischen RoboCylinder ermdglicht es,
Betrieb etwaige Hindernisse zu liberwinden und
in engen in begrenzten Raumen zu operieren.

Raumen

Flexible - )
Die Kombinationsmuster, Anzahl der Achsen und Hublange
Achs- kénnen der Anwendung entsprechend frei gewahlt werden.

Kombi-
nationen

Interpolationsfunktion bei orthogonalem
Achs-System anwendbar.

Handgelenk-Einheit in Verbin-
dung mit 2-Achs-System ©

(*) Achsen mit eingebautem Schrittmotor

MSEL

: -~
Handgelenk- -\ Einzelachse / Kartesische

Einheit (2 Achsen) Robocylinder (bis 2 Achsen)



WU Handgelenk-Einheit

Anwendungsbeispiele

B Anlage fiir Flaschen-Etikettierung

Mit dieser Einrichtung werden Etiketten an Flaschen aufgebracht.

An der B-Achse wird der Winkel zur Etikettierungsoberflache
eingestellt.

Mit der T-Achse wird das Etikett zur Richtungsdanderung gedreht.

B Anlage zur Uberwachung von Fahrzeug-
steckverbindern

Mit dieser Einrichtung wird mittels Kamera die AuBenansicht von
Steckverbindern fiir Automobile kontrolliert.

Dazu dreht die Handgelenk-Einheit den Steckverbinder vor der
Kamera in verschiedenen Winkeln zur Inspektion.

AnschluB3beispiel fiir Steuerung

,Handgelenk-Einheit +

RoboCylinder 2-Achs-Kombination”

kann mit einer einzelnen MSEL-Steuerung
angesteuert werden.

Siehe S.17 fiir weitere Informationen.

Handgelenk-
———  Einheit
(2 Achsen)

Kartesische

[}— RoboCylinder

2-Achs-Kombination

RCP6/RCP5/RCP4/
RCP3/RCP2-Serie




WU Handgelenk-Einheit

Spezifikation WU-Handgelenk-Serie

Typ

Kompakt-Typ

Mittel-Typ

Modell

WU-S

WU-M

AuBenansicht

Achs-Kombination B-Achse (Kippgelenk) T-Achse (Drehgelenk) B-Achse (Kippgelenk) T-Achse (Drehgelenk)
Arbeitsbereich +100° +360° +105° +360°
Max. Drehmoment *1 0.65 N-m 0.65 N-m 1.65 N'-m 1.65 N-m
Zulassiges 2 2 2 2
Tragheitsmoment *2 0.0085 kgm 0.0075 kgm 0.015 kgm 0.0165 kgm
Max. Lastgewicht 1kg 2kg
Max Unabhéng. Achsbetrieb 750°/s 1200 °/s 900 °/s 1200°/s
Geschwin- Simultaner
digkeit *3 Betrieb von 600 °/s 600 °/s 600 °/s 600 °/s
9
B- und T-Achse
Ohne Last- 2 2 2 2
Max. 0.7 G (6865 °/s”) 0.7 G (6865 °/s°) 0.7 G (6865 °/s7) 0.7 G (6865 °/s°)
Beschleunigung/ dichmomen i
Verzégerung | MitLast- o/e2 o2 0/c2 0/e2
T ] 0.3 G (2942 °/s7) 0.3 G (2942°/5%) 0.3 G (2942 °/5%) 0.3 G (2942 °/s°)
Motortyp 28[J-Schrittmotor 28[1-Schrittmotor 35[0-Schrittmotor 35[3-Schrittmotor
Gewicht (kg) 1.6 kg 2.8kg
Referenzseite S.13 S.15

*1 Gibt das maximale Drehmoment bei niedriger Geschwindigkeit an. Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
*2 Gibt das maximale Tragheitsmoment in Drehbewegung an. Der Wert gilt fiir eine Beschleunigung von 0,3 G.
*3 Maximal einstellbare Geschwindigkeit ohne Lastaufnahme.
*4 Wenn die B- und T-Drehachse horizontal in Bezug zur Bodenflache liegen oder wenn ein Abstand vom Schwerpunkt des transportierten Objekts zur Drehachse vorhanden ist, unterliegt die Einheit einem
Last-Drehmoment aufgrund des Objektgewichts. Das zuldssige Tragheitsmoment sinkt bei somit vorhandenem Last-Drehmoment. Fiir weitere Informationen siehe ,Modellauswahl-Verfahren” (ab S. 7).

Modellbezeichnungen

wu

Serie

Kompakt-Typ

Mittel-Typ

WA

Enkoder-
typ

Batterielos-
WA

PM1

Passende
Steuerung

P

Kabelldnge

]

]

Optionen

Ohne Kabel

Sperzifizierte Lange

Roboterkabel

Kabelaustrittsrichtung rechts

Kabelaustrittsrichtung oben

Kabelaustrittsrichtung links

Lange Achskabel-Anschluss 1.5 m

Luftanschluss

Kabelausgang und Luftanschluss
auf entgegengesetzter Seite

Verkabelungsmanschette




WU Handgelenk-Einheit

e A1/ A2/ A3

GGG Anzugeben, wenn die Austrittsrichtung des Achskabel-Anschlusses gedndert werden soll.

Austritt nach oben (Standard) Austritt nach rechts Austritt nach unten Austritt nach links
M Keine Optionsangabe (leer) M Optionsangabe: A1 M Optionsangabe: A2 M Optionsangabe: A3

AC1.5

SEGIElNe)  Diese Option erweitert die Lénge des am Achsgehéuse austretenden Achskabel-Anschlusses auf 1,5 m (die Standard-Lénge betragt 0,2 m).
Wenn diese Option gewahlt wird, darf die Kabellange zwischen Achse und Steuerung maximal 18 m betragen (X18, R18).

optonscode I/ W

Diese Option gestattet die Anbringung eines Druckluft-Anschlusses (26) fiir pneumatische Geréte wie Saug-Greifer seitlich des Grundgehéuses.
Dieser ist auf derselben Seite wie der Achskabel-Anschluss befestigt. Die Abmessungen finden sich auf den Produktseiten (WU-S: S.14, WU-M: S.16).

wcs

Bei Verwendung von elektrischen Greifern o.4. wird die Verkabelung tiber eine Kabelmanschette vereinfacht.
Die Verkabelungsmanschette wird als Befestigungsgrund fiir einen (vom Kunden bereitzustellenden) Kabelhalterungsbigel genutzt.
Die Abmessungen finden sich auf den Produktseiten (WU-S: S.14, WU-M: S.16).

|
| Schraube

t Kabelhaltebiigel A

(kundenseitig
bereitzustellen)

Kabelhalteklammer

— e Werkzeug-Verkabelung
Verkabelungs- [
manschette L
Werkzeuge
(Elektrischer Greifer etc.)

Kabelausgang und Luftanschluss auf Gegenseite
CVR

SEGIElIne)  Diese Option ermdglicht den Ausgang des Achskabel-Anschlusses, den Luftanschluss und die (optionale) Verkabelungsmanschette auf die
andere Gehduseseite (gegenuberliegende Position) zu verlegen. Die Abmessungen finden sich auf den Produktseiten (WU-S: S.14, WU-M: S.16).

5 Optionen



WU Handgelenk-Einheit

Montagemethode

B Gehausemontage

Die Montageflache muss bearbeitet sein oder eine ebene Flache vergleichbarer Genauigkeit aufweisen.

Die Achse besitzt Anschraub- und Positionierbohrungen oben im Gehduse (Montageflache A) und an der Seite (Montageflache B).
Einzelheiten zu Lage und Abmessungen sind auf den Produktseiten aufgefihrt.

(1) Bei Verwendung der Montageflache A
(Gewindetiefe WU-S: Durchgangsbohrung M4 (Einschraubtiefe: 6) /
WU-M: Durchgangsbohrung M5 (Einschraubtiefe: 10)

(2) Bei Verwendung der Montageflache B
(Gewindetiefe WU-S: M4 Tiefe 8 / WU-M: M5 Tiefe 10)

- ]
= 1 #————Schraube

Positionierstift jﬂ‘: )—Gehausemontageplatte

Positionierzapfen Gewindebohrungen
A (4 Bohrungen)

J
Posmomerbohrungen

(2 Langlécher) Montagefliche A

B Montageausrichtung des Gehduses
Alle 6 Gehduselagen unten sind anwendbar.

e i

(1) Mechanische Schnittstelle unten

B Werkzeugaufnahme

Mechanische Schnittstelle

(2) Mechanische Schnittstelle oben

Positionierbohrungen
(1 Langloch, 1 Passloch)

I,-‘;-j» /— Positionierstift

Gewindebohrungen
(4 Bohrungen)

*s ==~ Gehdusemontageplatte
MY e B
| & -2 i

] ',..-"" § | &

- I . .-’ ]
e o

T#

Montageflache B l
Schraube

Kabelanschluss der Achse

<)

(3) Achskabel-Anschluss unten

(5) Montagfldache B oben (6) Montagflache B unten

Die Achse besitzt Gewindebohrungen zur Plattenmontage an der Gehdusefront (mechanische Schnittstelle), Gewindebohrungen fiir das
Luftabsaugrohr und Positionierbohrungen. Nahere Einzelheiten zu Lage und Maf3e siehe unter Abmessungen (WU-S: S. 14, WU-M: S. 16).
Es darf keine tiberméfBige Kraft auf die Antriebswelle beim Anziehen der Schrauben oder des Luftrohrgewindes ausgetibt werden.

Die mechanische Schnittstelle besitzt Bohrungen fiir einen Hakenschliissel zum Gegenhalten der Antriebswelle in Drehrichtung.

(1) Bei Verwendung von Befestigungsschrauben fiir die
Aufnahmeplatte

(Gewindetiefe WU-S: M4 Tiefe 6 /
WU-M: Durchgangsbohrung M4, Einschraubtiefe: 6)

Hakenschliisselbohrung
(23.7)

Positionierzapfen

Positionierbohrung

( WU-S: 2 Bohrungen)

WU-M: 1 Bohrung Gewindebohrungen

] (4 Bohrungen)
Positionierstift =

r \Werkzeugaufnahmeplatte
Schraube

(2) Bei Verwendung von Befestigungsschrauben fiir das Luftabsaugrohr
Gewindeanschluss des Luftabsaugrohres mit Dichtband abdichten, usw.

(Gewindetiefe WU-S: Durchgangsbohrung M6, Einschraubtiefe: 4,5) /
WU-M: Durchgangsbohrung M6, Einschraubtiefe: 4,5)

Hakenschliisselbohrung
(@3.7)

Gewindebohrung
zur Montage des
Luftabsaugrohrs

Referenzdaten 6

*Anschlussgewinde
abdichten

(vom Kunden bereitzustellen)

Pneumatikgerate wie Sauggre|fer—/E E_



WU Handgelenk-Einheit

Referenzdaten

Modellauswahlverfahren

Schritte 1 bis 4 durchfiihren. Auf den folgenden Seiten finden Sie Auswahlbeispiele.

Gewicht des zu transportierenden Objekts priifen

Gewicht des zu transportierenden Objekts < Maximale Zuladung

Werkzeug~|: ":ﬂ

Werkstiick

Tragheitsmoment priifen
Das zulassige Tragheitsmoment der Handgelenk-Einheit verringert sich in dem Mal3e, wie das Last-Drehmoment auf die B- und T-Achse wirkt.

Zuerst wird das Last-Drehmoment fiir die Ermittlung des korrigierten, zuldssigen Tragheitsmoments berechnet.

Prifen eines vorhandenen Last-Drehmoments an der B- und T-Achse

hd

| | ‘
\\ | / Wenn ,Ja”

.»‘\.:_ ——

Berichtigtes zuldssiges

An der B- und T-Achse " m

. o < Trigheitsmoment fiir kompakte
wirksames Tragheitsmoment und mittlere Typen *

* Abhédngig von der Geschwindigkeit
sowie Beschleunigung/Verzégerung.

Wenn ,Nein”

An der B- und T-Achse Zulassiges Tragheitsmoment fiir

"Die Formel zu Berechnung des Tragheitsmoments typischer Formen" wirksames Tragheitsmoment = kompakte und mittlere Typen *

befindet sich auf Seite 12. * Abhéangig von der Geschwindigkeit
sowie Beschleunigung/Verzégerung.

Priifen der zuldssigen dynamischen Haltekraft
Die Haltekraft (fur Lastwirkung senkrecht zur Aufnahmeflache) darf die zulassige dynamische Haltekraft nicht Gberschreiten.

Dynamische Haltekraft: F < Zulassige dynamische Haltekraft

Priifen des zuldssigen dynamischen Lastmoments
Das Lastmoment darf das zuldssige dynamische Moment nicht tiberschreiten.

Dynamisches Lastmoment: M < Zuléssiges dynamisches Lastmoment




WU Handgelenk-Einheit

Referenzdaten

Modellauswahlbeispiel:
Werkstuck-Prufeinrichtung von Fahrzeugsteckern

Das hier abgebildete Modellauswahlbeispiel bezieht sich auf das Anwendungsbeispiel ,Prifeinrichtung fiir Fahrzeugsteckverbinder” (s. S. 3).

B Priifeinrichtung flr Fahrzeugsteckverbinder

Prifkamera

Vakuumgreifer
Handgelenk-Einheit

Steckverbinder (Werksttick)

IEZTTTER Priifen des Gewichts des zu transportierenden
Objekts

<Gewicht des zu transportierenden Objekts

+ Werkstiickgewicht>

[Ubersicht]

Diese Ausristung erfasst die duflere Form des Fahrzeugsteck-
verbinders mit einer Kamera. Die Handgelenk-Einheit dreht
den Steckverbinder zur Priifung aus mehreren Winkeln.

Verrohrung/
Vakuumgreifer

Maximales Lastgewicht

WU-S: Kompakttyp

1kg

WU-M: Mitteltyp

2kg

T Priifen des Tragheitsmoments

Prifen eines vorhandenen Last-Drehmoments an der B- und T-Achse

Wenn ,Ja"

i

i

Zu trans- i
portierendes = !
Objekt !
1

1

Sowohl WU-S (Kompakt) als auch WU-M (Mittel)
kann verwendet werden.

Wert libersteigt.

Wenn ,Nein”

H Bedingungen, unter denen ein Last-Drehmoment wirkt

=0.033 [kg]

= Zuerst das Last-Drehmoment errechnen fiir die Ermittlung des berichtigten zuldssigen Tragheits-
moments. Dann das Tragheitsmoment berechnen und Gberprifen, ob es nicht den zuldssigen

= Das Tragheitsmoment berechnen und sich vergewissern, ob das zuldssige Tragheitsmoment
nicht tiberschritten wird.

Vorhandenes Last-Drehmoment

Montage-

(4)

(5)

ausrichtung / " hEs | h""-’ A E—
ol 171 1 L = T Versatz b _'—:—L:"T
[——l f Schwer-  Z5 e Schwer- B Schwer- =
Schwer- T Schwer- kraft kraft kraft
kraft E s kraft ¢ ¢ ¢
¥ ] | EsE H]
¢ : ¢ = \ersatz
B-Achse Ja Ja Nein :’ _______ J _a ________ \: Ja
T-Achse Nein Ja Nein : Nein : Ja

B Priifeinrichtung fiir Fahrzeugsteck-
verbinder [Beispiel]

Da diese Priifeinrichtung fiir Fahrzeugsteckverbinder den markierten
Bedingungen entspricht, werden die B- und T-Achse, wie im weiteren
beschrieben, berechnet und bestétigt.

1 | [B-Achse]

Lastmoment ,Ja“

2 | [T-Achse] Lastmoment ,Nein”




1. Uberpriifen der B-Achse

[B-Achse]

Lastmoment ,Ja“

An der B-Achse wirk-

< Berichtigtes zuldssiges Tragheitsmoment
sames Tragheitsmoment

fiir kompakte und mittlere Typen *

* Abhédngig von der Geschwindigkeit sowie
Beschleunigung/Verzégerung.

(1) Berechnung des Last-Drehmoments T Werkzeugschwerpunkt  Werkstiickschwerpunkt

.
Tw (Lastmoment)

Tr: Lastmoment in Abhangigkeit des Werkzeuggewichts [Nm]
Tw: Lastmoment in Abhangigkeit des Werkstiickgewichts [Nm]
mr: Werkzeuggewicht [kg]

Tir (Lastmoment)

muw: Werkstlickgewicht [kg]

g: Schwerkraftbeschleunigung [m/s?]
ro: Abstand von der Aufnahmefléche [mm]
ra: Lage der Massenmitte des Werkzeugs [mm]

rew: Lage der Massenmitte des Werkstiicks [mm] fa: 25 mm

4
A

A4

Ti=Tr+Tw <
=mr-g(ro+ra) X107 + mu- g (fo+row) X107
=0.02-9.8 x(39+25)x107°+ 0.013 - 9.8 x(39+60) x10~°

ro:39 mm row: 60 mm

-o02smm  Bechmungs

(2) Berechnung des Korrekturfaktors Cj des zuldssigen Tragheitsmoments

. B Antriebsmoment [Nm] nach Drehgeschwindigkeit
C= Toax—Th Tmae: Antriebsmoment [Nm] (rechte Tabelle) )
T T Ti: Ergebnis der Lastmomentberechnung (1) WU-S: Kompakttyp WU-M: Mitteltyp
Geschwin-|' . ~ " ! Geschwin-[" > ~7 "~ !
digke. /5] || BAchse || T-Achse digkt. [*/s] | B-Achse | T-Achse
[Betriebsbedingungen der Handgelenk-Einheit] 0 0.65 0.65 0 165 165
B-Achse Drehgeschwindigkeit: 600 [*/s] 150 0.65 0.65 150 1.65 1.65
Beschleunigung: 0.3 [G] 300 0.62 0.62 300 1.65 1.65
450 0.6 0.6 450 1.65 1.65
" 600| 058 058 I 600 | 158 1.58
Zuerst mit dem Wert fiir den Kompakttyp (S) rechnen. : -
750 0.52 0.52 750 1.36 1.36
Toue-Ti 900 0.45 0.45 900 1.14 1.14
G= T 1050 0.45 0.45 1050 0.96 0.96
1200 0.45 0.45 1200 0.79 0.79
_ 0.58-0.025
0.58

_ Berechnungs-
=0.96 ergebnis

(3) Berechnung des berichtigten zuldssigen Tragheitsmoments Ju

) B Zuliss. Tragheitsmoment [kgm?] nach Drehgeschwindigkeit/Beschleunigung
Ju=Jmax G (kgm )

WU-S: Kompakttyp WU-M: Mitteltyp
. | B-Achse :‘ T-Achse | B-Achse }‘ T-Achse
Jmax: Zulassiges Tragheitsmoment [kgm?] (rechte Tabelle) g;slfth‘['f,';:]' Beschleunigung/Verzégerung g;s':th‘['f,’/'s"']' Beschleunigung/Verzégerung
C;: Berechneter Korrekturfaktor des zuldssigen Tragheitsmoments (2) i 03G | 03G . " 03G 03G
0 0.008 0.0035 0 0.0150 0.0126
Ju = 0.008 X 0.96 150 0.008 0.0035 150 0.0150 00126
300 0.008 0.0035 300 0.0118 0.0072
=0.0077 Bereerc:rtm)lé?sg& 450 0.008 0.0035 450 0.0055 0.0054
E 600 0.008 0.0035 " "7600 |  0.0055 0.0054
750 0.0035 750 0.0054
900 0.0035 900 0.0036
1050 0.0035 1050 0.0036
1200 0.0025 1200 0.0036




WU Handgelenk-Einheit

(4) Priifen des Gewichts des zu transportierenden Objekts

Mit der Berechnungsformel fiir Tragheitsmomente typischer Formen (S. 12)
kann das Tragheitsmoment des Werkzeugs und des zu transportierenden
Objekts ermittelt werden. Dabei diirfen diese Werte nicht groBBer sein als das

Hinweis

Die Berechnung kann durch Anwenden vereinfachter
Formen der zu transportierenden Gegenstande wie
Werkszeuge und Werkstiicke erleichtert werden.

berichtigte zulassige Tragheitsmoment (4) < (3), das in (3) ermittelt wurde.

(1) Tragheitsmoment der Verrohrung/Vakuumgreifer: Jer

Berechnung mit der vereinfachten Form eines Zylinders

Angewendete Formel

->S.12->2.(5)

H:005m . |
. ’ | mx: Zylindergewicht 0.02 [kg]
D: Zylinderdurchmesser 0.01 [m]
ot H: Zylinderlange 0.05 (m)
EI D:0.01m Y 9
, j y D’ H
“ > mr( 2 + 3 )
L . _ 2
,g L=ro+re:0.064 m Jr= ————— +mlo+tra)
2 2
0.02 x ( 0.21 + 0.(3)5 )
= 2 +0.02 x (0.039+0.025)’
=8.62x10~

(2) Tragheitsmoment des Steckverbinders: Jsw

Berechnung mit der vereinfachten Form eines Quaders |

Angewendete Formel
->S.12->2.(6)

mw: Quadergewicht 0.013 [kg]
A: Eine Quaderseite 0.03 [m]

| A:003m C: Eine Quaderseite 0.02 [m]
- 2 2
’ . Jow = M + mw (I’o+l’cw)2
i 12
2 2
B C:002m 0.013 x ("1':3 *+0.02) | .13 (0.039+0.06)
T = 1.28x10"
Ee - Aus den Ergebnissen von (1) und (2)

"K L=rotrw:0099m

= Jor + Jow
=8.62x10°+1.28x 10"

=21x10"

2. Uberpriifen der T-Achse

An der B-Achse wirksame Tragheitsmoment des zu transportierenden Objekts

Anwendbarkeit gegeben, soweit dieses geringer als das

berichtigte zuldssige Tragheitsmoment aus (3) ist.

[T-Achse]

Lastmoment ,Nein”

An der T- Achse wirk-

sames Tragheitsmoment

<

Zuldssiges Tragheitsmoment fiir
kompakte und mittlere Typen*

* Abhédngig von der Geschwindigkeit sowie
Beschleunigung/Verzégerung.

Wenn sich mit der Berechnungsformel fiir Tragheitsmomente typischer Formen (S. 12) kein wirksames Tragheitsmoment ergibt, kann das Tragheitsmoment des
Werkzeugs und des zu transportierenden Objekts berechnet werden. Dabei diirfen diese Werte das berichtigte zuldssige Tragheitsmoment nicht tibersteigen,

(1) Tragheitsmoment der Verrohrung/Vakuumgreifer: Jrr

Angewendete Formel ->S.12->1.(1)

Jor = mrx D’
8

0.02 x 0.01°
8

2.50x10~

mr: Zylindergewicht 0.02 [kg]
D: Zylinderdurchmesser 0.01 [m]

10



WU Handgelenk-Einheit

(2) Tragheitsmoment des Steckverbinders: Jw

A Angewendete Formel ->S.12-> 1. (3) mw: Quadergewicht 0.013 [kg]
A: Eine Quaderseite 0.03 [m]
B: Eine Quaderseite 0.05 [m]

muw (A’+ B)

Jw=
12

0.013 x (0.03"+ 0.05%)
12

=3.68x10°

Aus den Ergebnissen von (1) und (2)

An der T- Achse wirksames Tragheitsmoment des zu transportierenden Objekts
=Jr+ Jw
=2.50x107+3.68x10°
=3.9x%x1 o’s[kgm‘] Mit dem zuldssigen Tragheitsmoment (Tabelle unten) kann die WU-S (Kompakttyp) eingesetzt werden.

[Betriebsbedingungen der Handgelenk-Einheit]

T-Achse Geschwindigkeit: 600 [°/s]
Beschleunigung: 0.3 [G]

B Zulissiges Trigheitsmoment nach Drehgeschwindigkeit/Beschleunigung [kgm?]

WU-S: Kompakttyp WU-M: Mitteltyp
) B-Achse [ i T-Achse | ) B-Achse [ i T-Achse |
Geschwin- - o Geschwin-| - =
digkt. [%/s] Beschleunigung/Verzégerung digkt. [%/5] Beschleunigung/Verzégerung
03G 07G | 03G i o076 036G 07G | 03G )| o076
0 0.0085 0.0065 0.0075 0.0035 0 0.0150 0.0145 0.0165 0.0126
150 0.0085 0.0065 0.0075 0.0035 150 0.0150 0.0145 0.0165 0.0126
300 0.0085 0.005 0.0065 0.0035 300 0.0150 0.0127 0.0165 0.0090
450 0.0085 0.005 0.0065 0.0025 450 0.0099 0.0045 0.0126 0.0063
, 600,  0.0085 0.005 0.0065 0.0025 . 600, 0.0090 0.0036 0.0108 0.0054
750 0.005 0.0065 0.0025 750 0.0036 0.0099 0.0054
900 0.0065 0.0025 900 0.0036 0.0099 0.0045
1050 0.0065 0.0025 1050 0.0081 0.0045
1200 0.0065 0.0025 1200 0.0081 0.0045

PEEYTTEN Priifen der zuldssigen dynamischen Haltekraft

Dynamische Haltekraft: F < Zulassige dynamische Haltekraft

F=(mr+mu)-(a+g)-9.8 [N] mr: Werkzeuggewicht 0.02 [kg]

mw: Werkstiickgewicht 0.013 [kg]

g: Schwerkraftbeschleunigung 1.0 [G]

a: Verfahrbeschleunigung Z-Achse 0.3 [G]

Schwerkraft
1G F = (0.02 + 0.013) x (0.3 +1.0) x 9.8
=0.033x1.3x9.8
=0.42 [N]

Mit der zulassigen dynamischen Haltekraft (Tabelle unten)
kann die WU-S (Kompakttyp) eingesetzt werden.

B Zulassige dynamische Haltekraft

Zulassige dynamische Haltekraft
WU-S: Kompakttyp 330N
WU-M: Mitteltyp 450N

11



WU Handgelenk-Einheit

BT Priifen des zuldssigen dynamischen Lastmoments

Dynamisches Lastmoment: M < Zulassiges dynamisches Lastmoment

M=0.02x0.3x9.8x(17.5+25)x10"°
+0.013x0.3x9.8%(17.5+60)x10~

=0.025+0.030
mr: Werkzeuggewicht 0.02 [kg] =0.055 [Nm]
mw: Werkstiickgewicht 0.013 [kg]
a: Verfahrbeschleunigung der X-Achse 0.3 [G] Mit dem zuldssigen dynamischen Lastmoment (Tabelle
Lo: Aufnahmeposition des Last-Mittelpunkts unten) kann die WU-S (Kompakttyp) eingesetzt werden.
WU-S (Kompakt) 17.5 [mm]
WU-M (Mittel) 21.5 [mm] M Zuldssiges dynamisches Lastmoment
rr: Abstand des Werkzeug-Schwerpunkts 25 [mm)] Zulassiges dynamisches Lastmoment
rew: Abstand des Werkstiick-Schwerpunkts 60 [mm]
WU-S: Kompakttyp 1.4Nm
WU-M: Mitteltyp 42Nm

Die WU-S (Kompakttyp) kann aufgrund aller Ergebnisse der Schritte 1 bis 4 eingesetzt werden.

Formeln zur Berechnung des Tragheitsmoments
von typischen geometrischen Formen

1. Wenn die Drehachse durch die 2. Wenn die Mitte des Objekts von der
Mitte des Objekts verlauft Drehachse versetzt ist
(1) Tragheitsmoment des Zylinders 1 (4) Tragheitsmoment des Zylinders 3
* Dieselbe Formel kann unabhéngig von der Zylinder- * Dieselbe Formel kann unabhéngig von der Zylinder- :
héhe angewendet werden (auch fiir runde Platten). .. héhe angewendet werden (auch fiir runde Platten). 0

<Formel>1=MxD?/ 8 <Formel>1=MxD’/8 + Mx L’ 3
Tragheitsmoment des Zylinders: | (kgm?) Tragheitsmoment des Zylinders: | (kgm?) i
Zylindergewicht: M (MaBeinheit: kg) Zylindergewicht: M (kg) i
Zylinderdurchmesser: D (m) Zylinderdurchmesser: D (m) !
| Mittenabstand zur Drehachse: L (m) L !
I I

(2) Tragheitsmoment des Zylinders 2
(5) Tragheitsmoment des Zylinders 4

* <Formel> 1= Mx (D*/ 4 +H*/3)/4+MxL’ t‘)
Tragheitsmoment des Zylinders: | (kgm?) !
Zylindergewicht: M (kg) o Tragheitsmoment des Zylinders: | (kgm?)
Zylinderdurchmesser: D (m) Zylindergewicht: M (kg) &)

" H/2

 E—

H

<Formel>1=Mx (D*/4+H?*/3)/4

Zylinderléange: H (m) Zylinderdurchmesser: D (m)

Zylinderldnge: H (m) Pl
Mittenabstand zur Drehachse: L (m) D
H

(3) Tragheitsmoment des Quaders 1

* Dieselbe Formel kann unabhéngig von der Quaderhéhe (6) Tragheitsmoment des Quaders 2
angewendet werden (auch fiir rechteckige Platten). * Dieselbe Formel kann unabhéngig von der Quaderhohe ?
angewendet werden (auch fiir rechteckige Platten). |

<Formel>1=Mx (A%+ B%) /12 o T o _\—
3 <Formel>1=Mx(A*+B’)/12+MxL’ ! 3
Tragheitsmoment des Quaders: | (kgm?) i | |
Erste Quaderseite: A (m) | Tragheitsmoment des Quaders: | (kgm?) i |
Zweite Quaderseite: B (m) | Quadergewicht: M (kg) ! i
i A2 Erste Quaderseite: A (m) | L |
e Zweite Quaderseite: B (m) I —

A Mittenabstand zur Drehachse: L (m) A




WU Handgelenk-Einheit

Batterie- 24 v
los- Schritt-
Absolut motor
WModel WU - S - WA - PWM1 - [ ] - [ ]
ZI P
:I%en en B Serie - Typ - Enkoder-Typ - Passende Steuerung - Kabelldnge - Optionen
S: Kompakt- WA: Batterielos-Absolut PM1: MSEL N: Kein Kabel Fir weitere Optionen
Typ P:1m siehe Tabelle unten.
S:3m
M:5m
* Keine externe Steuerung enthalten. XOO : Spezifizierte Lange
*Siehe S. 4 fur weitere 1 zu den Modellspezifikati RO : Roboterkabel

RoHS

*Siehe S. 6 fiir weitere Informationen
zu Montagemethode und
-ausrichtung.

Fur eine Auswahl ist es notwendig, das Tragheitsmoment hinsichtlich der
Betriebsbedingungen zu ermitteln, um ein Modell mit entsprechend
zuldssigem Tragheitsmoment einzusetzen. Dazu ist jeweils fur die B- und
T-Achse das Tragheitsmoment des transportierten Werkstiicks zu berechnen.
Fir weitere Informationen siehe ,Modellauswahl-Verfahren” (ab S. 7).

(Hinweis 1) Gibt die maximal einstellbare Geschwindigkeit ohne Last an.

(Hinweis 2) Wenn die B- und T-Drehachse horizontal in Bezug zur Boden-
flache liegen oder wenn ein Abstand vom Schwerpunkt des
transportierten Objekts zur Drehachse vorhanden ist, unterliegt
die Einheit einem Last-Drehmoment aufgrund des Objektgewichts.
Das zuldssige Tragheitsmoment sinkt bei somit vorhandenem
Last-Drehmoment.

Fir weitere Informationen siehe ,Modellauswahl-Verfahren” (ab S. 7).

Modellspezifikation

. . Max. Geschwindigkeit tinvweis D (°/s) Max. Beschleunigung/Verzégerung (G)
Modell Konét\gctt‘rsa_tion Arbelt?gerelch Unabhédngiger | Simultaner Betrieb kv %I? Ii)zdung Ohne Lastdreh- Mit Lastdreh-
Achsbetrieb von B- und T-Achse 9 moment (Hinvweis2) moment (Hinvweis2)

B-Achse 0.7G 03G

(Kipp-Gelenk) 100 750 600 (6865 /") (2942°/5%)

WU-S-WA-PM1-[@]- 1

T-Achse 4360 1200 600 07G 03G

(Dreh-Gelenk) - (6865 °/s%) (2942 °/s%)

Erkdrung der Ziffern: Kabelldnge Optionen

Kabelldngen <je Achse *1>

*1 G~ 9807 /s

Allgemeine Spezifikationen

X06 (6 m) ~X10 (10 m)

Typ Kabelcode P Beschreibung
P(1m) ¥ B-Achse (Kipp-Gelenk) T-Achse (Dreh-Gelenk)
Standardkabel S3Bm) Schrittmotor
M(5m) Antriebssystem Schrittmotor + Zahnriemen

+ Zahnriemen

+ Kegelradgetriebe

R16 (16 m) ~ R20 (20 m) *2

Speziallingen X11 (11 m) ~X15(15m) Wiederholgenauigkeit +0.015° +0.15°
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) *2 Spiel 0.06° 0.4°
RO1(1 m) ~R0O3 3 m) Zulissige dynamische Haltekraft *1 330N
RO4 (4 m) ~RO5 (5 m) Zuléssiges dynamisches Lastmoment *1 1.4N-m
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) Gewicht der Einheit 16kg
R11(11m)~R15 (15 :
{71 i} (5im) Bremshaltemoment *2 0.96 N-m ‘ 0.96 N-m

Kabel zwischen Achse und Steuerung.

*1 Sowohl furr B- als auch T-Achse erforderlich. In der Modellspezifikation sind daher die Kabellangen

fuir 2 dazugehorige Kabel anzugeben.

*2 Wenn die Option mit verlangertem Achskabel-Anschluss ,AC1.5" gewahlt wird, betrdgt die maximale

Kabelldnge 18 m (X18, R18).

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit *1

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

fiihrt zu Beschadigungen.

*2 StandardmaBig mit Bremse ausgerdistet.

Achs-Namen und -Koordinaten

*1 Der Einsatz der Einheit mit einer Last Gber den angegeben Werten vermindert die Lebensdauer bzw.

Name Code Seite
Kabelaustrittsrichtung rechts A1 Siehe S.5,S. 14
Kabelaustrittsrichtung oben A2 SieheS.5,S.14
Kabelaustrittsrichtung links A3 Siehe S.5,S.14
Achskabel-Anschlusslange 1.5 m AC1.5 SieheS.5,S. 14
Kabelausgang und Luftanschluss gegentiber CVR Siehe S.5,S.14
Luftanschluss vC Siehe S.5,S.14
Verkabelungsmanschette WwcCs Siehe S.5,S.14

T-Achse (Rotation)

1 WU-S



WU Handgelenk-Einheit

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de
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M Kabelaustrittsrichtung B Luftanschluss B Verkabelungsmanschette B Kabelausgang und Luftanschluss !
. Linke Seite (Code: VC) (Code: WCS) gegenlber (Code: CVR) '
H (Code: A3) 2-M2.6 Durchgangsbohrung, H
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E Oben E
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1 = '
H Rechte Seite Montage- :
H (Code: A1) flache |

Passende Steuerungen

. . Max. Anzahlan- | Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Maximale Anzahl von | Referenz-
Bz ‘ Ansicht | e erbarer Achsen| spannung | Position | Pulstreiber Programm Netzwerk * Auswahl Positionierpunkten seite
Devicei\et (Cetink
y Einphasig — .
3 wet/1 Siehe
MSEL-PC/PG ﬁ 4 100 bis - - ° EihercAT. Etheritet/IP 30000 < 17

e e e
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WU Handgelenk-Einheit

Batterie- 24 v
los- Schritt-
Absolut motor
B Modell wu - M - WA - - [ ] - []
ZI P
:I%en en B Serie - Typ - Enkoder-Typ - Passende Steuerung - Kabelldnge - Optionen
M: Mittel- WA: Batterielos-Absolut PM1: MSEL N: Kein Kabel Fir weitere Optionen
Typ P:lm siehe Tabelle unten.
S:3m
M:5m
* Keine externe Steuerung enthalten. XOO : Spezifizierte Lange
*Siehe S. 4 fur weitere 1zu den Modellspezifikati RO : Roboterkabel

RoHS

*Siehe S. 6 fiir weitere Informationen
zu Montagemethode und
-ausrichtung.

Fur eine Auswahl ist es notwendig, das Tragheitsmoment hinsichtlich der
Betriebsbedingungen zu ermitteln, um ein Modell mit entsprechend
zuldssigem Tragheitsmoment einzusetzen. Dazu ist jeweils fur die B- und
T-Achse das Tragheitsmoment des transportierten Werkstiicks zu berechnen.
Fir weitere Informationen siehe ,Modellauswahl-Verfahren” (ab S. 7).

(Hinweis 1) Gibt die maximal einstellbare Geschwindigkeit ohne Last an.

(Hinweis 2) Wenn die B- und T-Drehachse horizontal in Bezug zur Boden-
flache liegen oder wenn ein Abstand vom Schwerpunkt des
transportierten Objekts zur Drehachse vorhanden ist, unterliegt
die Einheit einem Last-Drehmoment aufgrund des Objektgewichts.
Das zuldssige Tragheitsmoment sinkt bei somit vorhandenem
Last-Drehmoment.

Fir weitere Informationen siehe ,Modellauswahl-Verfahren” (ab S. 7).

Modellspezifikation

. . Max. Geschwindigkeit tinvweis D (°/s) Max. Beschleunigung/Verzégerung (G)
Modell Konét\gctt‘rsa_tion Arbelt?gerelch Unabhédngiger | Simultaner Betrieb kv %I? Ii)zdung Ohne Lastdreh- Mit Lastdreh-
Achsbetrieb von B- und T-Achse 9 moment (Hinvweis2) moment (Hinvweis2)

B-Achse 0.7G 03G

(Kipp-Gelenk) £105 900 600 (6865 /") (2942°/5%)

WU-M-WA-PM1-[@]-[@] 2

T-Achse 4360 1200 600 07G 03G

(Dreh-Gelenk) - (6865 °/s%) (2942 °/s%)

Erkdrung der Ziffern: Kabelldnge Optionen

Kabelldngen <je Achse *1>

*1 G~ 9807 /s

Allgemeine Spezifikationen

X06 (6 m) ~X10 (10 m)

Typ Kabelcode P Beschreibung
P(1m) ¥ B-Achse (Kipp-Gelenk) T-Achse (Dreh-Gelenk)
Standardkabel S3Bm) Schrittmotor
M(5m) Antriebssystem Schrittmotor + Zahnriemen

+ Zahnriemen

+ Kegelradgetriebe

R16 (16 m) ~ R20 (20 m) *2

Speziallingen X11 (11 m) ~X15(15m) Wiederholgenauigkeit +0.015° +0.15°
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) *2 Spiel 0.06 ° 0.4°
RO1(1m) ~ RO3 (3 m) Zulassige dynamische Haltekraft *1 450N
RO4 (4 m) ~RO5 (5 m) Zuléssiges dynamisches Lastmoment *1 42N-m
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) Gewicht der Einheit 2.8kg
R11 (11 m) ~R15 (15 :
i) (t5I) Bremshaltemoment *2 2.8N-m ‘ 2.8 N-m

Kabel zwischen Achse und Steuerung.

*1 Sowohl furr B- als auch T-Achse erforderlich. In der Modellspezifikation sind daher die Kabellangen

fuir 2 dazugehorige Kabel anzugeben.

*2 Wenn die Option mit verlangertem Achskabel-Anschluss ,AC1.5" gewahlt wird, betrdgt die maximale

Kabelldnge 18 m (X18, R18).

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit *1

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

fiihrt zu Beschadigungen.

*2 StandardmaBig mit Bremse ausgerdistet.

Achs-Namen und -Koordinaten

*1 Der Einsatz der Einheit mit einer Last Gber den angegeben Werten vermindert die Lebensdauer bzw.

Name Code Seite
Kabelaustrittsrichtung rechts A1 Siehe S.5,S.16
Kabelaustrittsrichtung oben A2 SieheS.5,5.16
Kabelaustrittsrichtung links A3 Siehe S.5,5.16
Achskabel-Anschlusslange 1.5 m AC1.5 SieheS.5,S5.16
Kabelausgang und Luftanschluss gegentiber CVR Siehe S.5,5.16
Luftanschluss vC Siehe S.5,5.16
Verkabelungsmanschette WwcCs Siehe S.5,5.16

T-Achse (Rotation)
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Abmessungen
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MSEL sccucrung

Programmsteuerung fiir
WU Handgelenk-Einheit

RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2-

Typen

Diese Programmsteuerung ist fiir den Achsbetrieb der Baureihen RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2 geeignet. Eine MSEL kann auf mehrere Ansteuerarten bis zu 4 Achsen fihren.

Typname PC PG
Typbezeichnung Standard-Typ Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie
Max. Anzahl ansteuerbarer Achsen 4
Anzahl der Positionen 30000

Spannungsversorgung

Einphasig 100 bis 230 VAC

Sicherheitskategorie

B |

31

*1: Die Einhaltung der Sicherheitskategorie bedingt kundenseitig die Installation eines externen Sicherheitsschaltkreises an die Steuerung.

Modelle

MSEL —|

—4- [

Serie Anzahl ange-

schlossener Achsen

Typ

Standard-Typ

Global-Typ

Motortyp  Enkoder-
typ

1-Achsausflihrung
2-Achsausfiihrung
3-Achsausfiihrung

4-Achsausfiihrung

mit dem

2000
2000
280J
280J
350
4200
4200
5601
Fir WU-S

Fir WU-M

(Beispiel: ,20P" fiir 200] Schrittmotor)
*WUS und WUM verwenden jeweils 2 Achsen.

Angaben zu Enkodertyp und Option kannen entfallen.

I—(Angaben fir die 1. Achse) —I I— (Angaben fiir die 2.~4. Achse)J

Option

]

Batterielose Absolut-Spezifikation/
Inkremental-Spezifikation

Einfache Absolut-Spezifikation

* Der Einfach-Absol

kann nicht

Motortyp

Standard-
E/A-Typ

Enkoder- Option
typ

]

Batterielose Absolut-Spezifikation/
Inkremental-Spezifikation

Einfache Absolut-Spezifikation

* Der Einfach-Absol kann nicht
(et wllee el

mit dem
B ahi

NPN-Spezifikation

PNP-Sperzifikation

E/A-Erwei-
terung

gewahlit werden Ein Elnfa:h Absolu( Betrieb gilt fiir alle Achsen.

(Beispiel: ,20P* fiir 2001 Schrittmotor)

*WUS und WUM verwenden jeweils 2 Achsen.
Angaben zu Enkodertyp und Option kénnen
entfallen.

Im aligemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des Motortyps der Achse.

Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser

fiir und Achse nicht i

Nachfolgend ist ein Beispiel fiir einen Achs(yp genannt, wo Vorsicht bei der Modellcode-Wah! gebclen ist.

RCP2-RA3C: 285" bei Motortyp der A

+,285P" bei Motortyp

werden. Ein Einfach-Absolut-Betrieb gilt fiir alle Achsen.

Nicht belegt

PEA-Erweiterungskarte
(NPN-Spezifikation)

PEA-Erweiterungskarte
(PNP-Spezifikation)

DeviceNet-Netzwerkkarte

DeviceNet-Netzwerkkarte (mit
2-Weg-Steckeranschluss)

CC-Link-Netzwerkkarte

CC-Link-Netzwerkkarte (mit
2-Weg-Steckeranschluss)

PROFIBUS-DP-Netzwerkkarte

EtherNet/IP-Netzwerkkarte

EtherCAT-Anschluss-Spezifikation

PROFINET-I0-Anschluss-Spezifikation

RS232C-Anschlusskarte

RS485-Anschlusskarte

* Bei Wahl von CC2 oder DV2 ist ein gegabelter 2-fach-Stecker-

anschluss fir die Verzweigungsleitung enthalten.

R

Ohne Kabel

m (Standard)

E/A-Kabel- Spannungs- Einfache
linge  versorgung Absolut-
Einheit

Montage-
vorgabe

+ T

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

Absolut-Enkoder-Spezifikation
mit Absolut-Batterie-Einheit

Absolut-Enkoder-Spezifikation
ohne Absolut-Batterie-Einheit

Batterielos-Absolut- oder Inkre-
mental-Enkoder-Spezifikation

*Fir den einfachen Absolut-Enkodertyp ,SA" istimmer
ABB/ ABBN auszuwdhlen.




MSEL sccucrung

Touch-Panel-Hand-
programmiergerat
<Modell: TB-02-[1>

* Die MSEL-PC/PG wird ab
der Version 1.10 unterstitzt.

Systemkonfiguration
Achskabel- MSEL-Steuerung
Anschluss Kabel
] MPG1
Hand- — 8 HJ [H 8] | Iwec2
gelenk- [ MPG3
Einheit T T MPG3
1O OH T wees 1O el
L1

Bei Einsatz der Handgelenk-Einheit st
diese entsprechend der Bildzeichen-
Kombination aus ,Achskabel-Anschluss’,
Kabel” und ,Steuerung” anzuschlieBen.
Die Abbildung oben zeigt ein Beispiel, wie
die Handgelenk-Einheit als 2. und 3. Achse
mit der MSEL-Steuerung verbunden wird.

®7

100~230 VAC

Schutz-
erdung

Verbindungskabel

(Enthalten bei MSEL-ABB)

<Modell: CB-MSEL-AB005>

Blindstecker
<Modell: DP-4S>

(wird zu MSEL-PG/
1A-101-X-USBS mitgeliefert)

Adapterkabel
<Modell: CB-SEL-SJS002>

(wird zu TB-01-SJ/
IA-101-X-MW-JS mitgeliefert)

*

PC-Software
<Modell: IA-101-X-MW-JS>

(mit RS232C-Kabel und
Stecker-Adapterkabel)

<Modell: IA-101-X-USBS>
(mit USB-Kabel und Blindstecker)

* Die MSEL-PC/PG wird ab der
Version 12.00.01.00 unterstitzt.

Not-Aus-Schalter

PEA-Flachkabel
<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardldnge: 2 m

| Freigabe-Schalter

SPS

Absolutdaten-Pufferbatterie-Box
<Modell: MSEL-ABB>

Ersatz-Pufferbatterie
<Modell: AB-7>

*Wenn die Steuerung mit
Absolut-Batterie-Einheit
ausgewahlt wird, ist die
Pufferbatterie samt Box

enthalten. (Abmessungen
siehe MSEL-Prospekt)

<AnschlieBbare Achsen>

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-PSEP-MPALICIC>
Standardldangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der RCP2-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-RPSEP-MPALCICIC]>
Standardlangen: 1Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Kleine RCP2-Rotationsachsen

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-APSEP-MPACIOICI>
Standardldangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert
Achsen der RCP3-Baureihe

Wird mit PEA-Erweiterung geliefert
PEA-Flachkabel
<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2 m

ZEOEE Deviceet AAZEE
ANG evicei\'e
CC-Link Etheriet/IP EthercAT™

*Verdrahtung von Not-Aus-Schalter, Freigabe-Schalter,
Schaltschitz etc. je nach Bedarf.
Auch ist ein Betrieb moglich mit der Werkseinstellung
(Kurzschlussbriicke).

0

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-CA-MPACIOICI>

<Modell: CB-CA-MPALICICI-RB>
Standardlangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert
Achsen der RCP4-Baureihe

* AusschlieBlich SA3/RA3

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-CAN-MPACICIC]>

<Modell: CB-CAN-MPACICICI-RB>
Standardldangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der RCP5-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-CAN-MPACICIC]>

<Modell: CB-CAN-MPACIICI-RB>
Standardldangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der

RCP6-Baureihe

WU-Serie
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