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Kaum zu glauben:
Eingebaute Steuerung bei dieser Grofle!

€C Ultra-Mini-EleCylinder

ELECYLINDER

Folgende Einsatzzwecke sind moglich

Anwendungsbeispiel:
Rundschalttisch als
Steckermontage-Anlage

Transport/Montage

Aufbrechen/Ausstechen

Aufschieben

Auswahl zwischen vier Typen je nach Anwendung

Schlitten Schubstange Tischschlitten Stopper-Zylinder
EC-SL3 GDB3 EC-T3 EC-GDS3
ProduktgroBe
% - 32 -
D 2 . L2 CRONE . L3
p®q *
32 42 42
Max. Geschwindigkeit 200 mm/s 200 mm/s 200 mm/s 100 mm/s
Max. Schubkraft 16N 17N 17N 17N
Max. Zuladung [Horizontal/vertikal] 2kg/0.7 kg 2kg/0.8kg 2kg/0.8kg —/0.8kg

* GDS3 nur fur vertikale Anwendung

-



Der Ultra-Mini-EleCylinder hilft

bei Problemen mit kleinen Pneumatik-Zylindern!

Geschwindigkeits-Einstellung ist schwierig bei kleinen Zylindern ...

Problem
gelost!
\@ Die Geschwindigkeit des EleCylinders ist leicht auf jeden Wert

einstellbar, von Low-Speed- bis High-Speed-Betrieb

D

Einstellbare
Geschwindigkeitswerte

von 1 % (Low-Speed) bis 100 %
Dateneingabegerit (High-Speed), was bedienerunab-
(TB-03) héngig die gleiche Bewegung ermdglicht.

—

Problem Wasser sammelt sich zu schnell im Abzug an ...

Problem
\gelést!

Der EleCylinder ist elektrisch und daher luftlos
Eine All-in-One-Maschine mit Steuerung und Einbau-Fiihrung

L L D

§ Einfache Bauweise mit

allen notwendigen schon
(Schnittansicht) vormontierten Komponenten.

Kugelumlauf-Typ mit

Integrierte . N .
eingebauter Linearfiihrung
|

Steuerung,
Enkoder. &

Motor

Der komplette Zylinder ist zu ersetzen bei Dichtungs- oder Stopper-Bruch ...

Problem
\gelést!

Der Ultra-Mini-EleCylinder hat eine Lebensdauer von 5 Millionen
Zyklen bei einfacher Instandhaltung mitvertialertiontaoe

Rahmen

hi ( Motor +
Schlittentyp Steuereinheit (in einem)
Schubstangentyp /
Stopper-Zylinder

Tisch- ( Modulare Struktur sorgt
schlittentyp fur leichten Teileaustausch.




Einflihrung in die mit
EleCylinder moglichen Funktionen

¢ Status-Anzeige liber Gehause-LEDs

Die LEDs am Gehduse zeigen den Betriebsstatus an.
Mit der zusatzlichen Anzeige des ,Vorwarts/Riickwarts”-Endes ist der Status auf einen Blick ersichtlich.

LED links LED rechts LED links | LED rechts| Farbe Betriebsstatus
Servo EIN\ 7 Orange Initialisierung bei Strom EIN
Strom AUS
® ® —
Servo AUS
B . ® Grin Drahtlos verbunden
,Ruckwarts“-Ende
\ ® L] Griin Servo EIN
® Orange ,Ruckwarts”-Ende [LS0]*
® Orange JVorwarts"-Ende [LS1]*
Alarm ® Alarm
([ ] Rot
® Not-Aus-Stop
@: Leuchtend ®:Aus ¥:Blinkend * Anzeige moglich mit Parameterumschaltung

¢ Einfacher Betrieb via Drahtlos-Verbindung

Das Dateneingabegerét (TB-03) kann drahtlos mit einem EleCylinder innerhalb eines Radius von 5 m verbunden werden.
Damit werden Statusiiberwachung, Positions-/Geschwindigkeitseingabe, Testlaufe und weiteres erméglicht.

\
W)

Dateneingabegerat o
(TB-03)

N
S)

)

¢ Mehrachs-Steuerung und Netzwerk-Anbindung mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation

Die fiir den EleCylinder-Gebrauch bestimmte Treiber-Einheit REC ermdglicht den Anschluf3 von bis zu 16 Achsen.
Diese sorgt fiir weniger Verdrahtungsaufwand und verringert den Platzbedarf innerhalb des Steuerungs-Panels.

Unterstiitzte Feldnetzwerke

CC-Link IE Biets Weiteres zur RCON-EC-
,\/_// Anschluss-Spezifikation

Devicellet EthercAT= Ethenet/IP .
sieche R-unit-Katalog.
P
BJUJS.

Bis zu 1 6 Achsen
anschlieBbar



Modellbezeichnungen

EleCylinder
EC - [
Serie Typ

] Achs-
Steigung Hub Kabellange

Schlittenausfihrung,
Achsbreite: 32 mm
Schubstangenausfiihrung
mit Kugelbuchse,
Achsbreite: 42 mm
Tischschlittenausfiihrung,
Tischbreite: 32 mm

Stopper-Zylinder
mit Gleitbuchse,
Achsbreite: 42 mm

(Hinweis) Der Typ GDS3 ist nur mit
Steigung 2 erhdltlich.

2 MM (Weg je Spindelumdreh) Tm

4 MM (Wegje Spindelumdreh.) 1

10m

(Hinweis) Bei Einsatz der Interface-Box
darf das Achskabel max. 9 m

——

lang sein.
<SL3>
50 mm
1
200 mm Ohne Kabel
(Angabe in 25 mm-Schritten) Mit Netz- und E/A-Steckverbindung tinveis 1
<GDS3> m
1
10 mm
9m
1
30 mm (Auswahl alle 1 m)

(S): 4-direktionales Anschlusskabel

(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange zusammen
mit dem Achskabel dar nur bis 10 m
betragen.

(Hinweis 1) Bei Auswahl der Anschluss-Spezifikation

(Angabe in 10 mm-Schritten)

<GDB3>

10 mm
RCON-EC (ACR) ist ,,0” zu wahlen;
t dann wird keine Netz- und E/A-Steck-
50 mm verbindung mitgeliefert.

(Angabe in 10 mm-Schritten)
<T3>
10 mm
1

50 mm

(Angabe in 10 mm-Schritten)

*Fur weitere Einzelheiten siehe die entsprechende Referenzseite des jeweiligen Achstyps.

Spezifikationstabelle

Schlittenausfiihrung

L ] -

[ |

Netz- und
E/A-Kabelldnge

B

- (L)

Optionen

NPN-Spezifikation
(Anschluss mit Interface-Box), ohne Optionen

RCON-EC-Anschluss-Spezifikation e tines3)

Bremse

Kabelausgang unten

Kabelausgang links

Kabelausgang rechts

Kabelausgang oben

Umgekehrte Referenzposition

PNP-Spezifikation
(Anschluss mit Interface-Box) m<s2

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversor-
gung (Anschluss mit Interface-Box) ines2

Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle
(Anschluss mit Interface-Box) *imes3)

Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle
(Anschluss mit Interface-Box) *imes3)

(Hinweis 2) ,ACR” ist nicht zusammen mit den Optionen

,PN“und ,TMD2" wahlbar.

(Hinweis 3) ,ACR" ist nicht zusammen mit den Optionen

,WL"und ,WL2" wéhlbar.

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

Steigung Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max. Zuladung (kg)
fﬂﬁll’jj;g Typ Modell- mm *Balkenlange = Hub, * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hublénge Re::te:z_
code 50 75 100 125 150 175 200
M- 4 200 1 0.3
Schiitten | SL3 | 5.7
L- 2 100 | 2 0.7
Schubstangenausfiihrung
Steigung Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max.
ﬂiﬁlrjlj;‘lg Typ Modell- mm *Balkenlange = Hub, * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hubldnge Sﬁral;lta_ Re:ZIi’fenZ-
code 10 20 30 40 50 (N)
M- 4 200 10
Schub- GDB3 S.10
stange e 2 100 17 2 0.8
Tischschlittenausfiihrung
Steigung Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max. | Max. Zuladung (kg)
fuﬁlrjj;]g Typ Modell- mm *Balkenléange = Hub, * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hubldnge SE?;;?’ Horizontd Rez:‘i’teen}
code (N)
Tisch- M- 4 200 10 1 0.4
bl & 5.13
schlitten L- 2 100 17 2 0.8
Stopper-Zylinder
Steigung Hub (mm) und max. Geschwindigkeit (mm/s) Max. Zuladung (kg)
Aus- " ’ . " Referenz-
T N *Balkenlénge = Hub, * Wert in Balken = max. Geschwindigkeit zu Hubl »
ﬂjhrung yp Mode” mm alkenlange Ul ert In Balken = max. Geschwindigkeit zu Hublange H‘f]hﬂm.ﬂ‘ I Seite
code 10 20 30 —
Stopper | GDS3 L- 2 100 0.8 S.16




Montageausrichtung

O: Montierbar —: Nicht montierbar

Montageausrichtung
|
1
1
Serie Typ Horizontal auf flacher Flache Vertikal (Hinweis 1) Horizontal auf der Seite | Horizontal unter der Decke
SL3 @] O O (Hinweis 2) O (Hinweis 2)
GDB3 O O O O
EC
T3 O (@] O @]
GDS3 — (@] — —

(Hinweis 1) Bei vertikaler Montage wird empfohlen, dass sich der Motor auf der Oberseite befindet.
(Hinweis 2) Bei horizontaler Seiten- oder Deckenmontage tritt eventuell ein Schlupf oder Versatz des Edelstahlblechs auf, weshalb dieses regelmaBig inspiziert und bei Bedarf nachjustiert werden sollte.
(Hinweis) Die Montageflachen des Grundrahmens und Werkstiicks mussen eine Ebenheit und Geradheit aufweisen, die innerhalb der unten angegebenen Werte liegen.

T Grundrahmen-Montageflache Werkstuick-Montageflache
yp

Ebenheit Geradheit Ebenheit Geradheit
SL3 max. 0.01 mm —
GDB3 — —

max. 0.02 mm/m max. 0.02 mm/m

T3 — max. 0.01 mm
GDS3 — —

Wenn Ebenheit und Geradheit der Grundrahmen- und Werkstiick-Montagefldche nicht den oben genannten Werten entsprechen, erhoht sich der Gleitwiderstand des
Schlittens, was zu Stérungen fiihrt.



Montagemethode

Befestigung entsprechend der Montagemethode fiir den jeweils einzusetzenden Typ.

Schlittenausfiihrung (SL3)

@ Nutzung der Gewindebohrungen @ Nutzung der inneren Rahmen-Senkbohrungen
an der Rahmen-

. *Das Edelstahlblech ist wahrend des Montageprozesses zu entfernen.
Unterseite

Sechskantschraube
M3 \g Stellschraube

<
@@ Sechskantschraube

M4

*Es ist darauf zu achten, dass bei
einer Schraubtiefe tiber 6 mm keine
inneren Teile beeintrachtigt werden.

Vorder-Abdeckung

Schubstangenausfiihrung (GDB3) / Stopper-Zylinder (GDS3)
@ Nutzung der Durchgangsboh- @ Nutzung der Gewindebohrungen @ Nutzung der Gewindebohrungen
rungen an der Gehduse-Oberseite  an der Gehduse-Unterseite an der Gehduse-Seitenflache

Sechskantschraube . Sechskantschraube
M3

Sechskantschraube
M4
Tischschlittenausfiihrung (T3)
@ Mit Befestigung von der @ Nutzung der Montagebohrlécher
Gehause-Oberseite an der Gehduse-Unterseite

Sechskantschraube
M3

é Sechskantschraube
M4



Ec EleCylinder

E=——1 ] | Achsbreite 24y Gleit-

Schritt- spindel
motor

B Modellspezifikationen

\ Serie \ - \ Typ i - Hub - Achs-Kabelldnge - | Kabelldnge Motor-E/A; gl - Optionen
m \ 4mm 50 50 mm N . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
L ‘ 2mm 2 13 Achs-Kabellinge siehe Tabelle unten Kabelldngen siehe Tabelle unten Tabelle unten

200 200 mm
(Schrittweite 25 mm)

oX
(V2]

Horizontal

Vertikal | mb ?

=

I i

An Decke

(1) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert
an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/
Beschleunigung”.

(2) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im
,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu Gberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert.

Fur Anwendungshinweise siehe S. 22.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageausrichtung zuteil

Bitte werden. Einzelheiten dazu siehe S. 5.

(4) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt bei max. 100 mm
in Ma-, Mb- und Mc-Richtung. Zur Veranschaulichung der zuldssigen
Auskragung siehe S. 22.

(5) Der Schwerpunkt der Zuladung sollte unter der Hafte des Uberhang-
Abstands liegen. Auch wenn der Uberhang-Abstand und das
Lastmoment innerhalb des zuldssigen Bereichs liegen, sollten bei
auftretenden abnormalen Vibrationen oder Gerduschen die Einsatz-
bedingungen abgeschwécht werden.

heachten

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

Kabelcode Kabelldnge Name Code Ref.-Seite
1~3 1~3m RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 19
4~5 4~5m Bremse B 19
6~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1) Kabelaustrittsrichtung unten CJB 19
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfigung. Kabelaustrittsrichtung links CJL 19
(Hinweis) Die Gesamt-Kabelldnge zusammen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 19

Kabelldnge dar nur bis 10 m betragen.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Kabelalstrittsilchiiingloben Sl 1

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung NM 19

Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung PNP-Spezifikation (tinweis 1) P Tl;';z 13

Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung (Hinweis 1)

B Standard-Anschlusskabel Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 19
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 2) wL2 19
= Nutzereigene Verdrahtung (Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezi-
Kabelcode Kabelldnge (ohne Steckbuchsen) fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
- n — AuBerdem ist keine Interface-Box und kein Adapterkabel enthalten.
] Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1) (Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der drahtlosen
1~3 1~3m Kon:jmunikationj—SchnittstelIe (WL) lfjlrlzd der drahtlossnl Achsverfahr»lfchnittste(lge (WL2).
Fir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOLILICI-RB Interface-Box, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereit-
6~7 6~7m enthalten zustellen, welche als Option erhaltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 23.
8~9 8~9m

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert. o 5
Fiir die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist ,0 zu wahlen. Separat erhiltliche Optionen

Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 26.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Name Modell Ref.-Seite
B 4-direktionales Anschlusskabel Interface-Box-Adapterkabel CB-CVN-BJ002 28
X Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel
5 Nutzereigene Verdrahtung fiir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation R 29
itz heleelEinEs (ohne Steckbuchsen) (Standard—AnscthsskabeB PWBIOLILILI-RB
S1~S3 1~3m 1l:\(.lotRoCr(—)EKIAégp/._an\nnuhr?gsvesrsor.gﬁukng‘skabeI CB-REC2- ”
~ ~ r -EC-Anschluss-Spezifikation
54~55 bl CB-EC2-PWBIOLILILI-RB (4-direktionales Anschlusskabel) PWBIOLIILI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8 ~S9 8~9m Interface-Box fiir getrennte ECW-CVNWL-CB-
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Motor/Steuerungs-Stromversorgung ACR 28
und RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (drahtlos)

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

7 EC-SL3



Ec EleCylinder

Hauptspezifikationen

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma
(Nicken)

Mb
(Gieren)

Mc

(Verwindung)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg).

Steigung 4 Steigung 2

Lage Horizontal‘ Vertikal Lage Horizontal‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G) Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)

(mm/s) 0.5 0.5 (mm/s) 0.3 0.3

0 1 03 0 2 0.7

100 1 03 20 2 0.7

150 1 03 50 2 0.7

200 1 03 100 2 0.7

Hub und max. Geschwindigkeit

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Spindelsteigung (mm) 4 2 Antriebssystem Gleitspindel 4 mm, gerollt C10
Zuladung Max. Zuladung (kg) 1 2 Wiederhol- 4005 mm
.| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 100 genauigkeit _'
oo geessccal\g/:ﬁé%:eét// Min. Geschwindigkeit (mm/s) 20 10 Spiel - (2-Punkt-Positionier-Funktion; nicht darstellbar)
. X i 0g. . . Material: stranggepresstes Aluminium
Verzbgerung l’\\:l:T &fﬁfﬁ;gs:gx:zgg Eg 82 g; el (entsprechendgAg6g63SS—T5), schwarz eloxiert
Zuladung Max. Zuladung (kg) 03 0.7 Linearflihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 100 - . Ma: 11.7 N-m
Vertikal S::ccll:l‘g:;:‘?'%ﬁe't// Min. Geschwindigkeit (mm/s) 20 10 E:;?:’f:)%izzgiatlsches Mb: 11.7 N-m
Verzbg erur?g 9" [Nom. Beschleunigung/Verzog. (G) 0.5 03 : : Mc: 22.0 N-m
Max. Beschleunigung/Verzg. (G) 0.5 0.3 Zulass. dynamisches | Ma:4.71 N-m
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 9 16 Lastmoment Mb: 4.71 N-m
Max. Schubgeschwindigk. (mm/s) 20 20 (Hinweis 1) Mc: 8.84 N-m
. Nichterregt auslésende Lebgnsdauer (Hinweis 2) | Horizontal 10 Millionen Arbeitszyklen, vertikal 5 Millionen Arbeitszyklen
Bremse Brems-Spezifikation Magnetbremse ZuIass._Temperatur, 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Bremshalte-Kraft (kgf) 0.3 0.7 Feuchtigkeit
Min. Hublénge (mm) 50 50 Schutzart 1P20
Hub Max. Hublange (mm) 200 200 fg;}’;fg;’"gs‘ 49 m/s*
Hublangen-Schrittweite (mm) % 2 Produktkonformitdt | CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp Schrittmotor (20)  (Stromaufnahme: max. 1.1 A)
Enkodertyp Inkremental
Anzahl der

Enkoderpulse

32768 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
(Hinweis 2) Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs-, Installations- und Schmierbedingungen
unterschiedlich aus.

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steig.| 50 75 | 100 | 125 | 150 | 175 | 200 Empfohlener Bereich
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) 2
4 200 <200> 20 oz
2 100 <100> _ 1; -7
— 3 I3
(Einheit: mm/s) L =
(Hinweis) Werte in <> bei Vertikal-Einsatz. ;E 1(2)*5@ 72 (Oberer Grenzwert) | -~ - ==
E Steig. 2 (Durchschnittswert) Lo4-7
€ 8l T arar Cramt o —a
3 ksgg.}r(untererg nzwert)| . 1%
tei .4(5t)eTer§renZ“ert) .-
‘2" Eg.zlf[)uldbﬁ nittswert)f
'Steigf4’(ur‘1terer‘€ nzwert)
GO 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
Stromgrenzwert (%)

EC-SL3 8



Ec EleCylinder

(CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.

(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der Kabelfuf sich nicht verzieht.

Das Kabel kann aufgetrennt und ersetzt werden. (Verbindung mit dem Steckeranschluss der Kabel-Box)

3D
CAD

2]

iai-automation.com CAD

M.E: Mechanischer Endpunkt

S.E: Hub-Endpunkt

Die Kabelaustrittsrichtung (Option) kann gedndert werden bei einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.
Achs-Kabellange
05 Hub 65 0.5 1~ 10 m (Roboterkabel)
me M se. Home 7| \M.E. /lve,«,% Rap o
33 03 H7 Passloch, Tiefe 3 ”’3%‘_(," '
25 _—_4-M4 Bohrun: Kabel muss "l
| — — fixiert werden
Vorderabdeckung - & =
Edelstahlblech-Aufnahme L ® @ —[] o
bei Gewindeschmierung ! ! o) 2
I
F T
_ = RPN S ] Sl SR I PN S I ) N .
L -k .
l o)
T
= ® ® L
N \_} ¢ L/
Langloch g/l <1 3400, Tiefe 3
CJR
L Rechts
50.5 (ohne Bremse) 9 (Kabel hinten) T T B
A 75.5 (mit Bremse) 8 (Kabel seitlich) [}
6.5 B 6

Zur Schmierung der Gleitfiihrung
(M3-Schraubenentfernungs-Set)

33.5 (Home-Position

44

S
(Priifen auf Intel

chlitt tiertes Werkstiick
rferenzen)

Kabelaustrittsrichtung (Option)

Sechskantschliissel-L hfis n — - :
echskantschlissel-Loch fir K - i
Handbetitigung (a2 Bohrung, 1 - [ o N
SechskantgroBe 1.5) (1 l ol
o —fe) My
st it P
der zuldssigen Momente s ] —D
Referenzfliche 7 | E-M4 Bohrung @3 H7 Passloch, H-23.4 Bohrung,
(Abmessungsbereich B) 2“1 % (max.Einschraubtiefe 6) Tiefe 3 (vom Rahmenboden) 26.5 Flachsenkung, Tiefe 3.5 (von der Riickseite)
Lang-
05]]_155_| 05 loch  Z1~
32 = Q =
35
S =i ="
265 H-1—-—e-—F= - —  — Y@ ro—-1
“ (D) - & \$, =
i _(/ i D
= =] = e NID] L1
! | o3s S 8| 214 : (i A o~
e 4 £
Querschnitt von Z1-Z1 © 2 &xF 185
N F < DxC 26
Details Senkbohrungen &
fiir Rahmenbefestigun £ g J (Abstand o3 Bohrung zu Langloch]
ur gung 65 o 2| B 6
! Abmessungen Interface-Box 73 457 !
| sy
! E{ AL
\ ! \
i 73 82 i
| = . g |
| o A
| spetmrse et Ourchmeser S0t o |
| kabelanschluss fiir Achskabel: min. 018 T E/A Kabel I
L Status-LED ‘
B Abmessungen pro Hub
Hub 50 75 100 125 150 175 200
L Ohne Bremse 189 214 239 264 289 314 339
(Hinweis 1) Mit Bremse 214 239 264 289 314 339 364
A 129.5 154.5 179.5 204.5 229.5 254.5 279.5
B 117 142 167 192 217 242 267
C 50 100 100 100 100 100 100
D 1 1 1 1 1 2 2
E 4 4 4 4 4 6 6
7 50 100 100 100 100 100 100
G 1 1 1 1 1 2 2
H 4 4 4 4 4 6 6
J 50 75 100 125 150 175 200
(Hinweis 1) Bei Wahl der optionalen Kabelaustrittsrichtung ist von der MaBangabe 1 mm abzuziehen.
B Gewicht pro Hub
Hub 50 75 100 125 150 175 200
Gewicht Ohne Bremse 0.25 0.28 031 0.32 0.35 0.37 0.40
(kg) Mit Bremse 0.27 0.30 033 0.34 0.37 0.39 0.42

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Flr Einzelheiten hierzu siehe S. 25.

EC-SL3



EC EleCylinder

EC-GDB3

Achsbreite

Gleit-
spindel

40

B Modellspezifikationen

[ Serie | -] Typ i - Hub Achs-Kabella - bellinge Motor-E/A Optionen
M \ 4mm 10 10 mm " . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
L \ 2mm 1 1 Achs-Kabellinge siche Tabelle unten Kabelldngen siehe Tabelle unten Tabelle unten
50 50 mm
(Schrittweite 10 mm)

=
clﬂ

=1

Horizontal

Vertikal | mb ?

LA

An Decke

(1) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert
an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/
Beschleunigung”.

(2) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im
,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu Gberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert.

Fur Anwendungshinweise siehe S. 22.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageausrichtung zuteil
werden. Einzelheiten dazu siehe S. 5.

(4) Wenn eine Radiallast bzw. ein Lastmoment auf die Schubstange
einwirken, siehe Betriebshandbuch.

(5) Kann nicht fiir Stopper-Anwendungen eingesetzt werden.

Bitte

heachten

Achs-Kabellangen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode

Kabelldnge Name Code Ref.-Seite
1~3 1~3m RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 19
4~5 4~5m Bremse B 19
6~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1) Kabelaustrittsrichtung unten CJB 19
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfigung. Kabelaustrittsrichtung links CJL 19
(Hinweis) DiebGltlesamt»é(abellégge zusargmen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 19
Kabelldnge dar nur bis 10 m betragen. e—
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Kabelaustrittsrichtung oben =y 19
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung NM 19
= PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 19
Kabellingen Motor-E/A-Spannungsversorgung Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung (Hinweis 1) TMD2 19
B Standard-Anschlusskabel Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 19
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 2) wL2 19
= Nutzereigene Verdrahtung (Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezi-
Kabelcode Kabelldnge (ohne Steckbuchsen) fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
- n — AuBerdem ist keine Interface-Box und kein Adapterkabel enthalten.
] Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1) (Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der drahtlosen
1~3 1~3m Kon:jmunikationj—SchnittstelIe (WL) ijlrlzd der drahtlossnl Achsverfahr»lfchnittste(lge (WL2).
Fir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOLILICI-RB Interface-Box, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereit-
6~7 6~7m enthalten zustellen, welche als Option erhaltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 23.
8~9 8~9m

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.
Fur die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist ,0" zu wahlen.

Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 26.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

M 4-direktionales Anschlusskabel

Kabelcode Kabellange Nufgﬁrﬁ;gsigi'ybeurgﬁizgl;ng
S1~S3 1~3m
54~S5 4~5m CB-EC2-PWBIOCICICI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8~S9 8~9m

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

Separat erhaltliche Optionen

Name Modell Ref.-Seite
Interface-Box-Adapterkabel CB-CVN-BJ002 28
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel CB-REC-
fir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation PWBIOCICI-RB 29
(Standard-Anschlusskabel) i
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel CB-REC2-
fir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation PWBIOCIILI-RB 29
(4-direktionales Anschlusskabel) i
Interface-Box fiir getrennte - (R
Motor/Steuerungs-Stromversorgung ey CXE‘;N e 28
und RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (drahtlos)

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

EC-GDB3 1 0



Ec EleCylinder

Hauptspezifikationen

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg).

Steigung 4 Steigung 2

Lage Horizontal‘ Vertikal Lage Horizontal‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G) Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)

(mm/s) 0.5 0.5 (mm/s) 0.3 0.3

0 1 0.4 0 2 0.8

50 1 0.4 30 2 0.8

100 1 0.4 70 2 0.8

200 1 0.4 100 2 0.8

Hub und max. Geschwindigkeit

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steig. 10 20 ‘ 30 40 50 Empfohlener Bereich
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) 22
4 200 <200> 2 =
2 100<100> . 17
(Einheit: mm/s) 14 17
(Hinweis) Werte in <> bei Vertikal-Einsatz. 12[~636i6.2 (oberer Grenzwert) | = 5 e

1 1 EC-GDB3

Stei .Z(EL‘lithsLLiu ittswert)
| Steig. 2 (unterer Grenzwert]
| Steig-4 (oberer Grenzwert)
I Eg.l(Dﬂg.hmu wert)f
'Steigf 4 (unterer Grenzwert]
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
Stromgrenzwert (%)

Schubkraft (N)

» O ®O

N

o

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
teigung pindelsteigung (mm 4 2 ntriebssystem eitspindel g4 mm, gerollt C10
Stei Spindelstei (mm) Antriebssy Gleitspindel It C
Zuladung Max. Zuladung (kg) 1 2 Wiederholgenauigkeit +0.1 mm (Hub 10 mm), £0.05 mm (Hub > 20 mm)
hwindiakei Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 100 Spiel - (2-Punkt-Positionier-Funktion; nicht darstellbar)
Horizontal geschlwm'lg e't// Min. Geschwindigkeit (mm/s) 20 10 Schubstangen-Rotationsspiel | -
v:igbgiurﬂlr?; 79" | Nom. Beschleunigung/Verz6g. (G) 0.5 0.3 Schubstangenfiihrung | Endlos drehendes Linearsystem
Max. Beschleunigung/Verzég. (G) 0.5 0.3 Lebensdauer (Hinweis 1) Horizontal 10 Millionen Arbeitszyklen,
Zuladung Max. Zuladung (kg) 04 08 vertikal 5 Millionen Arbeitszyklen
| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 100 AN S 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Vertikal S::Emg’:ﬂg'%ﬁen// Min. Geschwindigkeit (mm/s) 20 10 Feuchtigkeit
[IeuNiUNG’ o Beschleunigung/Verzog. (G) 0.5 03 Schutzart IP20
Verzégerung . ~ Schwingungs-
Max. Beschleunigung/Verzdg. (G) 0.5 0.3 festigke%t 9 4.9 m/s’
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N 10 17
Schubkraft e s, SANE kT i Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Max. Schubgeschwindigk. (mm/s) 20 20 -
) ) Nichterregt auslésende Motortyp Schrittmotor (220)  (Stromaufnahme: max. 1.1 A)
B Brems-Spezifikation Magnetbremse inko:;a(rjtyp Inkremental
Bremshalte-Kraft (kgf) 04 0.8 nzahi ger 32768 Pulse / Umdrehung
Min. Hublénge (mm) 10 10 Enkoderplse
F (Hinweis 1) Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs-, Installations- und Schmierbedingungen
Hub Max. Hublénge (mm) 50 50 nsdauer falltj gung
Hubléngen-Schrittweite (mm) 10 10 unterschiedlich aus.




EC EleCylinder

(CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. ) 3 D
www.iai-automation.com CAD CAD

(Hinweis) Die Schubstange fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beruhrt.
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der Kabelfuf sich nicht verzieht.

Das Kabel kann aufgetrennt und ersetzt werden. (Verbindung mit dem Steckeranschluss der Kabel-Box)

Die Kabelaustrittsrichtung (Option) kann gedndert werden bei einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.

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

Achs-Kabelldnge
f 1~ 10 m (Roboterkabel)
Anschluss fiir 7
Gewindeschmierung 3.3 oy e, A’?l_6
(Schiebekupplungsabdeckung) "‘”/ﬁlv,,g.

- Kabel muss )
S fixiert werden Tus)
Kl 0
= ]
&
] .
3 Jﬂ-ﬂ Jﬂ[ !
Kupplungsflansch H-23.3 Bohrung, 86.5 Flachsenkung, Tiefe 3.5
fur Handbetétigung (M4, Tiefe 8 von der Riickseite)
L
38 M4 Bohrung o )
16 (max. Einschraubtiefe 8) 05 L =]
ME. [\ S.E.  Home, M.E.
|
= ==\
R " [ ]
%@%@ ol g 2 1 i 1
’) —
——— L. - Tor——¢6 |1
8 2R« <«
23 e
IS, S 505 (ohne Bremse) 9 (Kabel hinten)
42 9.5 B 75.5 (mit Bremse) 8 (Kabel seitlich)
2-M4, Tiefe 8
(auch gegentiberliegend)
[ 6-—-¢
[ | I N r _ —
[ 5 — B\

4 \Langloch (nicht bei Hub 10 mm)

@3 H7 Passloch, J (Abstand

Tiefe 3 (vom Rahmenboden) 13 _| 93Bohrung, 3'4°", Tiefe 3 (vom Rahmenboden)
zuLangloch)
1 Abmessungen Interface-Box 73 'éé" 1
| L |
| 5 FaCEPR
\ J iy
i 82 i
\ (—ﬂ . g |
| 2 —q |
i Steckbuchse Steckbuchse fir Teaching- i
| fiir Achs- thr\o(hrDur:hmessEv Stromversorgung Anschluss |
| fiir Achskabel: min. 018~ E/A-Kabel i
- - sewsléo] _
B Abmessungen pro Hub
Hub 10 20 30 40 50
L Ohne Bremse 97 107 17 127 137
inwei it Bremse
(Hinweis 1) Mit B 122 132 142 152 162
B 28 38 48 58 68
C 10 20 30 40 50
F 0 10 20 30 40
H 2 4 4 4 4
J 0 10 20 30 40
(Hinweis 1) Bei Wahl der optionalen Kabelaustrittsrichtung ist von der MaBangabe 1 mm abzuziehen.
B Gewicht pro Hub
Hub 10 20 30 40 50
Gewicht Ohne Bremse 0.14 0.17 0.19 0.21 0.23
(kg) Mit Bremse 0.16 0.19 0.21 0.23 0.25

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 25.

EC-GDS3



Ec EleCylinder

= Achsbreite

Gleit-
spindel

B Modellspezifikationen

[ Serie ] - [Ty i - Hub Achs-Kabella - bellénge Motor-E/A - Optionen
M ‘ 4 mm 10 10 mm " N Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
L \ 2mm 2 1 Achs-Kabellinge siehe Tabelle unten Kabelléngen siehe Tabelle unten Tabelle unten
50 50 mm
(Schrittweite 10 mm)

=
clﬂ

=1

Horizontal

Vertikal | wb ?

A

An Decke

Bitte

(1) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert
an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/
Beschleunigung”.

(2) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im
,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu tiberpriifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert.

Fur Anwendungshinweise siehe S. 22.

heachten

werden. Einzelheiten dazu siehe S. 5.

siehe Betriebshandbuch.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageausrichtung zuteil
(4) Beztiglich des GroBen-Mal3es des Versatzes des Tischschlittens

(5) Kann nicht fiir Stopper-Anwendungen eingesetzt werden.

Achs-Kabellangen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabelldnge Name Code Ref.-Seite
1~3 1~3m RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 19
4~5 4~5m Bremse B 19
6~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1) Kabelaustrittsrichtung unten cJB 19
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfiigung. Kabelaustrittsrichtung links cJL 19
(Hinweis) DiebGl?samt-(lj(abelléBge zusark?men mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 19
Kabellange dar nur bis 10 m betragen. p—
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Kabelaustrittsrichtung oben or 15
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung NM 19
” PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 19
Kabellangen Motor-E/A-Spannungsversorgung Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung (Hinweis 1) TMD2 19
B Standard-Anschlusskabel Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 19
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 2) wL2 19
P Nutzereigene Verdrahtung (Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wahlbar mit der PNP-Spezi-
Kabelcode Rabellange (ohne Steckbuchsen) fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
- n — AuBerdem ist keine Interface-Box und kein Adapterkabel enthalten.
] Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1) (Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wihlbar mit der drahtlosen
1~3 1~3m Korr:jmunikationé—Schnittstelle (WL) lﬁrl:d der drahtlosm Achsverfahr—lfchnittstege (WL2).
Fir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOLILILI-RB Interface-Box, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereit-
6~7 6~7m enthalten zustellen, welche als Option erhiltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 23.
8~9 8~9m

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.
Fur die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist ,0” zu wahlen.

Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 26.

Separat erhaltliche Optionen

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Name Modell Ref.-Seite
B 4-direktionales Anschlusskabel Interface-Box-Adapterkabel CB-CVN-BJ002 28
X Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel
5 Nutzereigene Verdrahtung fiir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation SE:RECGS 29
Kabelcode Kabellange (ohne Steckbuchsen) (Standard—Anscthsskabe'I:; PWBIODICITI-RB
S1~S3 1~3m Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel CB-REC2
= = fur RCON-EC-Anschluss-Spezifikation ' - 29
i A= CB-EC2-PWBIOUILILI-RB (4-direktionales Anschlusskabel) PWBIOLILILI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8 ~S9 8~9m Pneumatikzylinder-kompatible Montageplatte EC-CSB-T3-(Hub) 20
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. " Box f
Interface-Box flir getrennte
Motor/Steuerungs-Stromversorgung ECW-CVNWL-CB- 28
und RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (drahtlos) ACR

13..

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



EC EleCylinder

Hauptspezifikationen

M Richtung des Tischschlittentyp-Lastmoments

Mb

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

Einheit furr die Zuladung ist Kilogramm (kg).

Steigung 4 Steigung 2

Lage Horizontal‘ Vertikal Lage Horizontal‘ Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G) Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)

(mm/s) 0.5 0.5 (mm/s) 0.3 0.3

0 1 0.4 0 2 0.8

100 1 0.4 20 2 0.8

150 1 0.4 50 2 0.8

200 1 0.4 100 2 0.8

Hub und max. Geschwindigkeit

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Spindelsteigung (mm) 4 2 Antriebssystem Gleitspindel 4 mm, gerollt C10
Zuladung Max. Zuladung (kg) 1 2 Wiederhol-
TR P +0.05 mm
| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 100 genauigkeit
Horzontal GescEIW indigkeit/ Py Geschwindigkeit (mm/s) 20 10 Spiel - (2-Punkt-Positionier-Funktion; nicht darstellbar)
Beschleunioung/ o, Beschleunigung/Verzog. (@) | 0.5 03 L . Ma:1.90Nm (Hub 10 mm) 5.08 Nm (Hub 20 mm) 11.7 Nim (Hub > 30 mm)
Verzégerung o . Zulassiges statisches - —
Max. Beschleunigung/Verzég. (G) 0.5 03 Lt Mb: 1.90 N-m (Hub 10 mm) 5.08 N-m (Hub 20 mm) 11.7 N-m (Hub > 30 mm)
Zuladung Max. Zuladung (kg) 04 0.8 Mc:7.99 N-m (Hub 10 mm) 14.0 N-m (Hub 20 mm) 22.0 N-m (Hub > 30 mm)
.| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 200 100 Zulass. dynamisches | Ma: 1.04 N'm (Hub 10 mm) 2.35 N-m (Hub 20 mm) 4.71 N-m (Hub > 30 mm)
Vertikal | Geschwindigkeit/ . Geschwindigkeit (mm/s) 20 10 Lastmoment Mb: 1.04 N-m (Hub 10 mm) 2.35 N-m (Hub 20 mm) 4.71 N-m (Hub > 30 mm)
Bl L Beschleunigung/Verzsg. (G) 0.5 0.3 (Hinweis 1) Mc: 4.37 N-m (Hub 10 mm) 646 N-m (Hub 20 mm) 8.84 N-m (Hub > 30 mm)
Verzégerung - = = — ;
Max. Beschleunigung/Verzég. (G) 0.5 0.3 Lebensdauer Horizontal 10 Millionen Arbeitszyklen,
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 10 17 (Hinweis 2) vertikal 5 Millionen Arbeitszyklen
Schubkraft P
Max. Schubgeschwindigk. (mm/s) 20 20 Zuliiss. Temperatur, . . .
Nichterregt auslsende E hi‘ Keit " | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Brems-Spezifikation euchtigkei
Bremse Magnetbremse
Bremshalte-Kraft (kgf) 0.4 0.8 Schutzart IP20
Min. Hublange (mm) 10 10 f:;}’;‘;egit‘“gs‘ 49 m/s?
Hub ma :i ::r:asnci‘;t(tm‘t)e . fg ':’g Produktkonformitat | CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp Schrittmotor (220)  (Stromaufnahme: max. 1.1 A)
Enkodertyp Inkremental
Anzahl der

Enkoderpulse

32768 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
(Hinweis 2) Die Lebensdauer féllt je nach Betriebs-, Installations- und Schmierbedingungen
unterschiedlich aus.

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steig. 10 20 30 40 50 Empfohlener Bereich
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) @ (mm) 22
4 200 <200> 20 P
2 100 <100> 16 g
(Einheit: mm/s) % 14 = =
(Hinweis) Werte in <> bei Vertikal-Einsatz. g 1;@;.2(oberer67renz?en) - o
e s Stiig.z (Durchschnittswert) 4=
§ | Steig. 2 (unterer Grenzwert]| 1=
ZVStei 4(0 ererg?en?“e?t
| Steig. 4 (Durchschnittswert]f -
2 'Sﬁgfl(unterer Grenzwert)

o

0

10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110

Stromgrenzwert (%)

14



Ec EleCylinder

(CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 20 3 D
www.iai-automation.com GAD] CAD

(Hinweis) Der Tischschlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Tischschlitten die umgebenden Teile nicht berihrt. .
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuR3 sich nicht verzieht. M.E: Mechanischer Endpunkt
Das Kabel kann aufgetrennt und ersetzt werden. (Verbindung mit dem Steckeranschluss der Kabel-Box) 5.E: Hub-Endpunkt
Die Kabelaustrittsrichtung (Option) kann gedndert werden bei einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.
Achs-Kabellange

Gewinde-Schmieranschluss @3 1 ~10 m (Roboterkabel)
Gewinde-Schmieranschluss 02 (*nicht bei Hub 10 mm) .
- n - 93 H7 Passloch, Tiefe 3 . Rq
(Tischschlitten zum Vorwérts-Ende 8 T —_— == /’d'z Y6
bewegen) N-M4 Bohrung L l//ag:%gs ‘
f ﬁ,,AA} - 10. (max. Einschraubtiefe 6) Gd,,/;}
Kabel muss
— L {‘UMNA/ ‘ é& .@ Lﬁ fixiert werden
—F—- &
Gleitfiihrungs-Schmieranschluss < ] I ——— = — | _
Schmierfett-Anschliisse (M3-Schraubenentfernungs-Set) "I 3 73 + )’ @ B
(Effektiver ¥ {
4 (94.5 Bohrung) 8_ Gewinde-Abschnitt)
% § Langloch i . i ’_"‘
N s é\/ 3787, Tiefe 3
Hub L
Querschnitt von Z1-Z1 05 05
I n Offset-Referenzposition 29-8 (Hub = 30 mm)
ME. /]\SE.  Home ME. = der zulssigen Momente 24-8 (Hub 20 mm)
19.8 (Hub 10 mm)
4 ] s
05 » (er: : Tier\:e . bild A ’/
.. iehe Schnittbild mit |
Tischschlitten- — =< 24 siehe >c N
Referenzfliche n eff. Gewinde-Abschnitt) 1 ]
- bereichS) |
7 L o
=z - d o i !
D n .
<7 ) 50.5 (ohne Bremse) 9 (Kabel hinten)
71 " 6.5 B 75.5 (mit Bremse) 8 (Kabel seitlich)
® ® ] 7 ‘
Rahmen- — g 3990 Tiefe 3
Referenzfliche / ; 3 Langloch ® = e
hB) [s55 1 s55) {K <, . 9
44 Sechskantschliissel-Loch fiir ™. & @D
Handbetétigung (22 Bohrung, = K‘V = T =
SechskantsgréBe 1.5) H : : —
I s N T
I I
— —
E . |
o
10
5 C 23 H7 Passloch, Tiefe 3
[ pomesmgenmeticssoc om R
| Abmessungen Interface-Box 73 o i
| ~ |
| gt |
: Eq A ETE
\ ! uy
| [ |
| 126 185 _ |
| o | ¥ |
I @ !
| ° } [@lie mI |
I I
E o A = T
| kabelanschluss fiir Achskabel: min. 018 o d E/A Kabel |
Status-LED ‘
B Abmessungen pro Hub
Hub 10 20 30 40 50
L Ohne Bremse 93 103 113 123 133
(Hinweis 1) Mit Bremse 118 128 138 148 158
B 27 37 47 57 67
C 15 20 30 40 50
E 4 4 4 4 4
N 4 4 4 4 4
S 40 60 80 920 100
T 20 20 30 40 50
(Hinweis 1) Bei Wahl der optionalen Kabelaustrittsrichtung ist von der MaBangabe 1 mm abzuziehen.
B Gewicht pro Hub
Hub 10 20 30 40 50
Gewicht Ohne Bremse 0.15 0.18 0.21 0.23 0.25
(kg) Mit Bremse 0.17 0.20 0.23 025 0.27

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 25.
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EC EleCylinder

EC-GDS3

B Modellspezifikationen

[ Serie ] - Typ [ i | - Hub - Achs-Kabellénge - ange Motor-E/A - Optionen
L| 2mm 10 10mm N . Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Optionen siehe
1 1 Achs-Kabellange siehe Tabelle unten Kabellangen siehe Tabelle unten Tabelle unten
30 30mm
(Schrittweite 10 mm)

!

O

J M
Vertikal _sz
clﬂ

Horizontal [

Auf Seite

I

(1) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert
an. Einzelheiten dazu siehe ,Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/
Beschleunigung”.

(2) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft im
,Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert” zu Gberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert.

Fr Anwendungshinweise siehe S. 22.

(3) Besondere Aufmerksamkeit muss der Montageausrichtung zuteil
werden. Einzelheiten dazu siehe S. 5.

Achs-Kabellangen

Optionen * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Kabelcode Kabelldnge Name Code Ref.-Seite
1~3 1~3m RCON-EC Anbindungs-Spezifikation (Hinweis 1) (Hinweis 2) ACR 19
4~5 4~5m Bremse B 19
6~10 6 ~ 10 m (Hinweis 1) Kabelaustrittsrichtung unten CJB 19
(Hinweis 1) Bei Anschluss via Interface-Box stehen maximal 9 m zur Verfigung. Kabelaustrittsrichtung links CJL 19
(Hinweis) DiebGltlesamt»é(abellégge zusargmen mit der Motor-E/A-Spannungsversorgungs- Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 19
Kabelldnge dar nur bis 10 m betragen. e—
(Hinweis) Roboterkabel ist Standard. Kabelaustrittsrichtung oben =y 19
Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung NM 19
= PNP-Spezifikation (Hinweis 1) PN 19
Kabellingen Motor-E/A-Spannungsversorgung Getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung (Hinweis 1) TMD2 19
B Standard-Anschlusskabel Drahtlose Kommunikations-Schnittstelle (Hinweis 2) WL 19
Drahtlose Achsverfahr-Schnittstelle (Hinweis 2) wL2 19
= Nutzereigene Verdrahtung (Hinweis 1) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der PNP-Spezi-
Kabelcode Kabelldnge (ohne Steckbuchsen) fikation (PN) und der mit getrennter Motor/Steuerungs-Stromversorgung (TMD2).
- n — AuBerdem ist keine Interface-Box und kein Adapterkabel enthalten.
] Kein Kabel Mit Klemmleisten-Stecker (Hinweis 1) (Hinweis 2) Die RCON-EC-Spezifikation (ACR) ist nicht zusammen wéhlbar mit der drahtlosen
1~3 1~3m Kon:jmunikationj—SchnittstelIe (WL) ijlrlzd der drahtlosgnl Achsverfahr»Echnittste(I;e (WL2).
Fir der Einsatz der RCON-EC-Spezifikation mit Drahtlos-Kommunkation sind separat
4~5 4~5m CB-EC-PWBIOLILICI-RB Interface-Box, Adapterkabel und Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel bereit-
6~7 6~7m enthalten zustellen, welche als Option erhaltlich sind. Zu Einzelheiten siehe Seite 23.
8~9 8~9m

(Hinweis 1) Nur ein Klemmleisten-Anschluss wird mitgeliefert.
Fur die RCON-EC Anbindungs-Spezifikation als Option (ACR) ist ,0" zu wahlen.

Hierbei ist kein Klemmleisten-Anschluss enthalten. Zu Einzelheiten siehe Seite 26.

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.
M 4-direktionales Anschlusskabel

Kabelcode Kabellange Nufgﬁf?;ggy;:gﬁigﬁ;ng
S1~S3 1~3m
54~S5 4~5m CB-EC2-PWBIOCICICI-RB
S6 ~S7 6~7m enthalten
S8~S9 8~9m

(Hinweis) Roboterkabel ist Standard.

Separat erhaltliche Optionen

Name Modell Ref.-Seite
Interface-Box-Adapterkabel CB-CVN-BJ002 28
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel CB-REC-
fir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation PWBIOCICI-RB 29
(Standard-Anschlusskabel) i
Motor-E/A-Spannungsversorgungskabel CB-REC2-
fir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation PWBIOCIILI-RB 29
(4-direktionales Anschlusskabel) i
Interface-Box fiir getrennte - (R
Motor/Steuerungs-Stromversorgung ey CXE‘;N e 28
und RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (drahtlos)

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

EC-GDS3 1 6



Ec EleCylinder

Hauptspezifikationen

Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung

Einheit fur die Zuladung ist Kilogramm (kg).

Steigung 2
Lage Vertikal
Geschwindigkeit | Beschleunigung (G)

(mm/s) 03

0 0.8

30 0.8

70 0.8

100 0.8

Hub und max. Geschwindigkeit

Steigung 10 20 30
(mm) (mm) (mm) (mm)
2 100

(Einheit: mm/s)

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Spindelsteigung (mm) 2 Antriebssystem Gleitspindel 24 mm, gerollt C10
Zuladung Max. Zuladung (kg) 0.8 Wiederholgenauigkeit | £0.05 mm
. ... .| Max.Geschwindigkeit (mm/s) 100 Spiel - (2-Punkt-Positionier-Funktion; nicht darstellbar)
Vertikal gesc’k:lw '“‘?'gke"// Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 Schubstangen-Rotationsspiel | -
V:f;i‘) geeL:'E:-?gu 9" Nom. Beschleunigung/Verzég. (G) 0.3 Schubstangenfiihrung Olimpragnierte Sinterbuchse
Max. Beschleunigung/Verzég. (G) 0.3 Lebensdauer (Hinweis 1) | Vertikal 5 Millionen Arbeitszyklen
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N 17 Zuldss. Temperatur, i a0 . n
Schubkraft D dig?c (mm;s)) 55 Feuchti gkei{) 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende Schutzart 1P20
Bremse Magnetbremse Schwingungs- 4.9 m/s?
Bremshalte-Kraft (kgf) 0.8 festigkeit )
Min. Hublange (mm) 10 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Hub Max. Hublénge (mm) 30 Motortyp Schrittmotor (820) (Stromaufnahme: max. 1.1 A)
Hublingen-Schrittweite (mm) 10 Enkodertyp Inkremental
Anzahl der

Enkoderpulse

32768 Pulse / Umdrehung

(Hinweis 1) Die Lebensdauer fal
unterschiedlich aus.

It je nach Betriebs-, Installations- und Schmierbedingungen

Werkstiick-Gewicht / Werkstiick-Fordergeschwindigkeit

Haltekraft (Last in Haltekraft (Last in

horizontaler Richtung) (*2)

Werk-
stiick

000000Q

Laufrolle

L(*1)

(*1) MaBgrdRe L: max. 50 mm

horizontaler Richtung) (*2)

- O00000QR

Laufrolle

Betriebsbereich

Werkstiick-Gewicht (kg)
c—-mMwsUO w®o3

0 5

10 15

Werkstiick-Fordergeschwindigkeit (m/min)

(*2) Der Produkt-Einsatz muss innerhalb der zuldssigen Horizontal-Last fiir die Haltekraft wie z.B. an einem Forderband erfolgen.

I Hub [ 10 | 20 | 30 |
| zuldssige HorizontalLast V)| 7.2 [ 77 | 69 |

1 7 EC-GDS3



EC EleCylinder

(CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. ) 3 D
www.iai-automation.com <Ab  CAD

(Hinweis) Die Schubstange fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beruhrt. .
(Hinweis) Das Kabel ist so zu fixieren, dass der KabelfuR3 sich nicht verzieht. M.E: Mechanischer Endpunkt
Das Kabel kann aufgetrennt und ersetzt werden. (Verbindung mit dem Steckeranschluss der Kabel-Box) 5-E: Hub-Endpunkt
Die Kabelaustrittsrichtung (Option) kann gedndert werden bei einer anderen Ausrichtung der Kabel-Box.
Achs-Kabellange

1~ 10 m (Roboterkabel)
Anschluss far
Gewindeschmierung ©3.3 /’072,747-6
(Schiebekupplungsabdeckung) Kabel muss hiss . )
fixiert werden T)

26

"
o

@3 H7 Passloch

Kupplungsflansch H-23.3 Bohrung, 6.5 Flachsenkung, Tiefe 3.5
fur Handbetatigung 13 F (M4, Tiefe 8 von der Riickseite)
L
38 M4 Bohrung
16 (max. Einschraubtiefe 8)
-
[ 7
S
" n
S ic mabEE i
T L S r—% 1 ==
8 2R« <
23 e 8l 8 c )
2 == 50.5 (ohne Bremse) 9 (Kabel hinten)
9.5 B 75.5 (mit Bremse) 8 (Kabel seitlich)

2-M4, Tiefe 8
(auch gegeniiberliegend)

| =11
[ &—-¢
4 —— _ -
I -— -
4 Langloch (nicht bei Hub 10 mm)
@3 H7 Passloch, J (Abstand
Tiefe 3 (vom Rahmenboden) 13 _| 83 Bohrung 3+391% Tiefe 3 (vom Rahmenboden)
zuLangloch)
I omeamgmmetoesor n o
i Abmessungen Interface-Box 73 w"gi i
| l}q FaEEE P
\ I \
| 82 |
! -t 1 g |
. 2 o |
| steckbuchse Steckbuchse fiir Teaching- |
, firAchs- Bohrloch-Durchmesser  Stromversorgung Anschluss |
| kabelanschluss fiir Achskabel: min. 018~ TE/A-Kabel I
e S _
B Abmessungen pro Hub
Hub 10 20 30
Ohne Bremse 97 107 117
(Hinweis 1) Mit Bremse 122 132 142
B 28 38 48
C 10 20 30
F 0 10 20
H 2 4 4
J 0 10 20
(Hinweis 1) Bei Wahl der optionalen Kabelaustrittsrichtung ist von der Ma3angabe 1 mm abzuziehen.
B Gewicht pro Hub
Hub 10 20 30
Gewicht Ohne Bremse 0.15 0.17 0.19
(kg) Mit Bremse 0.17 0.19 0.21

Passende Steuerungen

(Hinweis) Die EC-Serie ist mit einer integrierten Steuerung ausgestattet. Fir Einzelheiten hierzu siehe S. 25.
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Modelloptionen EIeCyIinder Serie

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

Einsetzbare Modelle

Einsetzbare Modelle

Einsetzbare Modelle

Kabel nach unten: CJB Kabel nach links: CJL

Einsetzbare Modelle

Einsetzbare Modelle

Einsetzbare Modelle

Einsetzbare Modelle

Einsetzbare Modelle

Kabel nach rechts: CJR

Kabel nach oben: CJT




M Individuelle Optionen
‘Preumatikzylinder-kompatible Montageplatte

Diese Platte stellt Kompatibilitat her mit der Montage einiger Pneumatikzylinder-Modelle.

Die Platte kann rahmenseitig montiert werden, um die Montage in Ubereinstimmung mit den Montage-
bohrungen des Pneumatikzylinder-Gehauses zu gewahrleisten.

Die Montage an der Tischschlitten-Oberflache wird nicht unterstiitzt. Einzelheiten zur Montage-Kompatibiltat
erfahren Sie von unserer Vertriebsabteilung.

*Wird unangebaut geliefert. Montage erforderlich.

M Einsetzbare Modell: EC-T3 ¢ Zubehér
- Sechskantschrauben: M3x15 (4 Stiick)
M Optionscode: EC-CSB-T3-(Hub) (Material: Aluminium) - Zylinderstifte: 33x8 Typ B h7 (2 Stiick)

4

N
9 l 1 1 N N
$ ‘ © | U H L & Z / -
/\ Langloch, Tiefe 2
44 y24 Detailansicht von X
6.5 Z
03H9 "0 Tiefe 2 (NN':')BXH GGB . . 0
6.5 NN-M4
976 Y_ = —
‘ X
-- [ NE=- Nfo| | © P [5) [¢)
g J ol §
S — VA S = 7\ /
JO] S9Nt Aoy <+ b o
O (= B
- DA o 1 © o o
Querschnitt von Y-Y Y-- {EJj 30 mm-Hub-Spezifikation
Hub 10 20 30 40 50
Z 54.5 64.5 74.5 90.5 117.5
77 61 71 81 97 124
G 15 22 * 14 16
GB 9 16 26 27 54
H 25 28 * 31 29
HB 37 40 40 55 55
NN 2 2 3 3 4
Gewicht [kg] 0.062 0.074 0.086 0.104 0.136

*Fur die Hubldnge von 30 mm siehe ,30 mm-Hub-Spezifikation”.
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EC Ersatzteil-Liste

SL3/GDB3/T3/GDS3

(1

——————— T

6)

(5)
(4)

Die Ziffern an der Tabelle korrespondieren mit denen in der schematischen Darstellung.

(1) Motor-Einheit

(Zubehor: Bolzen, Schrauben, Sechskantschlissel)

(5)-1 Interface-Box

Typ Bremse Modellcode Typ Drahtlos E/A Modellcode
SL3 Nein EC-MUSLTGD3 SL3 Nein NPN ECW-CVN-CB
GDB3 GDB3 PNP | ECW-CVP-CB
63353 Ja EC-MUSLTGD3-B T3 WL NPN | ECW-CVNWL-CB
GDs3 wL2 PNP | ECW-CVPWL-CB
2) Achskabel-Montageabdeckun (Zubehér: Schrauben) N

(2) 9 9 (5)-2 Interface-Box fiir getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung
Typ Kabelaustrittsrichtung Modellcode
S13 Typ Drahtlos E/A Modellcode

CDB3 Hinten EC-CASBR-SLTGD3 si3 Nein NPN ECW-CVN-CB-TMD2
1
T3 . GDB3 PNP ECW-CVP-CB-TMD2
GDS3 Seitlich EC-CASBS-SLTGD3 T3 WL NPN ECW-CYNWL-CB-TMD2
GDS3 WL2 _ _CR-

(3) Achskabel-Schlauchpaket (OO0 gibt die Kabellange an) PNP__| ECW-CVPWL-CB-TMD2
Typ Modellcode (5)-3 Interface-Box fiir getrennte Motor/Steuerungs-Stromversorgung
i3 mit RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (ACR-Option)

GDB3 CB-EC-SLTGD3-MPALICICI-AS Typ Drahtlos E/A Modellcode
T3
SL3
GDS3
eoss " N | Ecw-cvnwi-ce-acr
(4) Interface-Box-Adapterkabel GDS3 -
Typ Modellcode
sL3 (6) Edelstahlblech
GDB3 CB-CVN-BJ002 Typ Modellcode
T3 sL3 ST-EC-SL3-(Hublange)
GDS3
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Schubbetrieb

Schubbetrieb ist eine Funktion, mit der wie bei einem Pneumatikzylinder der Schlitten gegen ein Werkstiick
gedrickt wird.

Vor dem Einsatz sind die Nutzeranweisungen und Vorsichtsmafinahmen unten zu priifen.
[Vorsicht]

« Fiir Schubbewegungen mit einer Schlittenachse ist das zuldssige dynamische Lastmoment der Fiihrung zu beriicksichtigen.

[Schubkraft-Einstellung] L.
(Beispiel)
« Die Schubkraft-Einstellung wahrend des Schubbetriebs erfolgt am

EleCylinder durch Anderung des Schubkraft-Prozentwerts. EC-T3

- Dazu ist die Schubkraft fiir das Modell auf der Produktseite im 2 Empioiener Bereich
+Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert” zu priifen und ein . e
die Voraussetzungen erfiillendes Modell auszuwahlen. = 16 1
z 14 g =
2 12[steig. 2 (oberer Grenzwert)|, - R
. . . é 10’ﬁg,Z(Dyrcrlscrxnln§an) e Eia
[Auswahlmethode fiir Spindelsteigung] 5 O[St 2 uperer Grenzwert[ = e
K :21_913.’4 (o%)erer ‘Grenz‘wim .....
Eine Spindelsteigung mit der benétigten Schubkraft ist aus dem empfoh- 2 ,SEE?;‘,‘[""&SG"”'“SWE“’
R = K K . teig. 4 (unterer Grenzwert)
lenen Stromgrenzwert-Bereich zu wéhlen (farbiger Bereich in der Grafik). % 70 20 30 40 50 60 70 80 90 100110
Stromgrenzwert (%)

Steigung 4 ware fiir den Typ EC-T3 in der Abb. rechts bei einer erforderlichen
Schubkraft von 8 N angemessen. Steigung 2 wiirde den Einstellungsbereich
einschranken.

p
A Achtung

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

<Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert>

- Individuelle Abweichungen im Motor und Schwankungen bei der mechanischen Effizienz konnen den unteren Schubkraft-Grenzwert
anheben, auch wenn der Stromgrenzwert gleich bleibt.
Dies gilt insbesondere bei einem Stromgrenzwert von bis zu 30 %, wodurch sich der untere Schubkraft-Grenzwert um 40 %
und mehr erhéhen kann.

- J

Zulassige Auskragung (2)

Die Auskragung der Zuladung ist fiir jede Schlittenachse festgelegt und stellt die Auskraglange (Versatz) von
der Achse dar. Wenn die Lange eines auf der Schlittenachse befestigten Werkstiicks bzw. einer Halterung den
zulassigen Wert dieser Lange erheblich Giberschreitet, kann dies Schwingungen verursachen und entsprechend
zu Fehlfunktionen fiihren. Die genauen Werte finden sich auf der jeweiligen Produktmodellseite.

d
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Auswahlhinweise

Fir die Verbindung des Ultra-Mini-EleCylinders mit einer SPS stehen drei Anschlussmethoden zur Verfligung.

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

Interface-Box-

Achskabel (Hinweis) Adapterkabel Interface-  Spannungsversorgungs-E/A-Kabel oder

(Auswahl Kabellinge: 1 m ~ 9 m) <CB-CYN-BJ002> Box Klemmleisten-Stecker (Hinweis)
(Auswahl Kabelldnge: 0 m ~ 9 m)
1 O {] O
k h'd j SPS
Ultra-Mini-EleCylinder Standard-Zubehor (Hinweis) Die Gesamt-Kabelldnge von Achskabel und Spannungs-
Yy *Die Interface-Box-Spezifikation versorgungs-E/A-Kabel (oder kundenseitig vorbereitetes
variiert entsprechend den Kabel im Fall eines Klemmleisten-Steckers) sollte < 10 m sein.

ausgewahlten Optionen.

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

Achskabel

(Auswahl Kabelldnge: 0 m ~ 10 m) Kundenseitig vorbereitet

]

SPS

Ultra-Mini-EleCylinder EC Anbindungs-Einheit

*Mit Optionswahl: ACR T

Handprogrammiergerat
TB-03 (drahtgebunden)

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

Interface-Box Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
<ECW-CVNWL-CB-ACR> fuir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (Hinweis)

(Auswahl Kabelldnge: 1 m ~ 9 m)
Interface-Box-

Achskabel (Hinweis) Adapterkabel
(Auswahl Kabellange: 1m~9m)  <CB-CVN-BJ002> Kundenseitig
vorbereitet
{1 ] I,

N SPS
S berei m EC Anbindungs-Einheit
Ultra-Mini-EleCylinder eparat bereitzustellen

*Mit Optionswahl: ACR /f///
[

(Hinweis) Die Gesamt-Kabellange von Achskabel und Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
fir RCON-EC-Anschluss-Spezifikation sollte < 10 m sein.

Handprogrammiergerat
TB-03 (drahtlos)
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Systemkonfiguration

SPS

<Verdrahtung>

Fiir ,,24 V" und ,0 V* sollte die Aderstarke
AWG18 betragen. Andere Signalleiter
sollten mindestens AWG26 besitzen.

* Alle Kabel sollten < 10 m sein.

Spannungsversorgungs-E/A-Stecker

Interface-Box
(Siehe S. 28)
*Die enthaltene Spezifika-

<Modell: RCM-101-MW>
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB>

\\N\\

Zubehér: Enthalten, wenn im Ach dell ellcode g
ption Option: Separate Bestellung erforderlich
PC-Software
(Siehe S. 28) / - N
RS232-Anschluss-Typ

EC Anbindungs-Einheit

(Siehe RCON-Katalog V2)

<Modell: REC-GW-[1
+RCON-EC-4>

Einheit fur Verbindung zu

einem Feldnetzwerk.

(Hinweis) Der Anschluss der EC-Anbindungs-Einheit unterscheidet
zwischen drahtgebundener oder drahtloser Verbindung.
Siehe hierzu ,Anschluss tiber EC Anbindungs-Einheit”.

S - =

" . tion ist abhangig von der N e e e -
Stecker fir kundenseitigen Versorgungs- Achsoptions-Auswahl
anschluss und E/A-Kabelverdahtung. chsoptions-Auswanl.
<Modell: siehe ,Zubehérliste” unten>
(1 [l O
«F
Interface-Box-
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel Adapterkabel
(Siehe S. 29) (Siehe S. 28)
<Modell: CB-EC-PWBIOCIICI-RB (Standard-Stecker)> <Modell: CB-CVN-BJ002>
<Modell: CB-EC2-PWBIOCIII-RB (4-Weg-Stecker)>
Kabel fiir Versorgungsspannung und E/A-Signale der SPS.
DC24V 24VDC- Spannungsversorgung . .
Spannungs- | * Kann kundenseitig
Versorgung bereitgestellt werden. Drahtloses/-gebundenes ff Drahtloses/
24Ve o Handprogrammiergerét (f( -gebundenes Hand-
ove pt'on mit Versorgungs-Einheit programmiergerat
FG®© 24 VDC-Span- (Siche s. 28) (Siehe S. 28)
nungsversorgung <Modeli:TB-03E—SCN—D> <Modell: TB-03-1>
(Siehe S. 28) *AnschlieBbar ist auch das draht- *AnschlieBbar ist auch
<Modell: PSA-24> gebundene Handprogrammiergerat mit :as grahtgebunéene ..
* Erscheint demnachst. Spannungsversorgungs-Einheit , TB-02E". TaBrjog:ogrammlergerat
Verdrahtung der EC-Anschlusseinheit
(Fir drahtgebundene Handprogrammiergerat-Verbindung] (Fir drahtlose Handprogrammiergerat-Verbindung]
Spannungsversorgungs-E/A-Kabel
(Siehe S. 29)
<Modell: CB-REC-PWBIOCICICI-RB (Standard-Stecker)>
<Modell: CB-REC2-PWBIOLCICICI-RB (4-Weg-Stecker>

Hand-

programmiergerat
(drahtgebunden)

EC Anbindungs-Einheit

EC Anbindungs-Einheit

P

Interface-Box- \\\\ Hand-
Adapterkabel programmiergerat
(Siehe S. 28) (drahtlos)

<Modell: CB-CVN-BJ002>

Zubehorliste

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

Produktkategorie

Spannungsversorgungs-E/A-Kabelldnge

Auswahl mit RCON-EC-Anschluss-

Zubehor

(Auswahl bei Achsmodellspezifikation) Spezifikation (ACR)
0 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Stecker *
Ja —
1~9 Nein Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC-PWBIOCICIC]-RB)

[4-Weg-Stecker]

* Modellcode: 81702010-03-000-00 bei ausgewahlter TMD2-Option; andernfalls 1-1871940-6-ENG

Produktkategorie

Spannungsversorgungs-E/A-Kabellange
(Auswahl bei Achsmodellspezifikation)

Auswahl mit RCON-EC-Anschluss-

Spezifikation (ACR)

Zubehor

S1~S9

Nein

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (CB-EC2-PWBIOCIJ[J-RB)
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Technische Daten

Parameter Spezifikation
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24 VDC £10%

Stromaufnahme (Hinweis 1)

nom.0.7 A, max. 1.1 A

Spannungsversorgung fiir Bremsloseschalter

24 VDC +£10 %, 200 mA (nur furr externen Bremsldseschalter)

Wérmeabgabe 2W
Einschaltstromspitze (Hinweis 2) 3A
Voriibergehende Spannungsfehler-Resistenz | max. 500 ps
Motor-Gro3e 220
Motor-Nennstrom 04A

Motor-Steuerungsmethode

Vektorielle Feldschwéchung

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental-Enkoder (Auflésung: 32768 Pulse/U)

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Port)

RS485: 1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll)

Anzahl Eingange

3 Eingangskontakte (Vorwarts, Riickwarts, Alarm-Riicksetzung)

Eingangsspannung

24 VDC £10%

Spezifikation

der Eingénge Eingangsstrom

5mA / Schaltung

Kriechstrom

max. 1 mA / Kontakt

Interface Trennung Potentialgebunden
-Box Anzahl Ausgénge | 3 Ausgangskontakte (Vorwarts beendet, Riickwarts beendet, Alarm-Meldung)
Ausgangsspannung | 24 VDC £10%
Spezifikation A 50mA/ Schal
der Ausgange usgangsstrom m chaltung
Restspannung | max.2V
Trennung Potentialgebunden

Dateneinstellung und Eingabemethode

PC-Software, Touch-Panel-Handprogrammiergerat

Datenspeicherung

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

Statusanzeige der Steuerung

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

LED-

Anzeigen Statusanzeige der

Drahtlosverbindung

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

Anzeige von ,Vorwarts"- und
LRuckwarts”-Ende (Hinweis 3)

Orange leuchtend: ,Vorwérts“-Ende/,Rlckwarts”-Ende, Schubleerlauf-Erkennung
Orange blinkend: Schub abgeschlossen

Vorausschauende Instandhaltung /
Vorbeugende Wartung

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

Betriebstemperatur

0~40°C

Luftfeuchtigkeit

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

Umgebungsbedingungen

Vermeidung von korrosiven Gasen und exzessiver Staubbelastung

Dielektrische Spannungsfestigkeit

10 MQ bei 500 VDC

Bertihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 1 (Basisisolierung)

Kihlmethode

Naturliche Luftkiihlung

(Hinweis 1) Im Fall von RCON-EC entfallen 0.3 A fiir den Steuerungsstrom und sind von der Stromaufnahme abzuziehen.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom fliet fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Spannungsversorgung. Der Einschaltstrom-Wert (fiir 40 °C angegeben) variiert abhangig von der

Impedanz der Spannungsversorgungslinie.

(Hinweis 1) Die LED-Anzeige-Funktion kann via Parameter-Eingabe geandert werden..

Pneumatikzylinder-Verfahren

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

<Achtung>

Ein Betrieb im Einzelwege-Ventil-Verfahren ist nicht durchfiihrbar Gber eine Anschlu3verbindung mit RCON-EC.
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E/A-Spezifikationen (Interface-Box)

E/A Eingange Ausgdnge
Eingangsspannung 24VDC £10% Lastspannung 24VDC £10%
Eingangsstrom 5 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA/Kontakt
Spezifikation - R - mi
: I e
Kriechstrom Max. 1T mA/Kontakt Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
Trennung Keine Trennung von externer Schaltung Keine Trennung von externer Schaltung

NPN

E/A-

Interne Spannungsver-
sorgung 24V

Interne.
Eingangs- ESIRT
emme

Externe
Spannungsver-
Sorgung 24V

Last

Ausgangs-
(T Kemme

Schaltung

Logik

PNP

Exteme
Spannungsver-
Sorgung 24V

Inteme
, Schaltung
Eingangs-

Kemme

intere Spannungs-
versorgung 24V

Interne
Schaltung
Last

Ausgangs-
Kemme

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

E/A Standard-Spezifikation TMD2-Spezifikation (Option)
Bei der TMD2-Spezifikation ist die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung getrennt.
0VA1 B124V 0VA1 B1 24V (Antrieb)
Spannungs- (Reserve) A2 B2 Bremsfreigabe 24V (Steuerung) A2 B2 Bremsfreigabe
versorgungs- #Ruckwarts” abgeschlossen A3 B3 ,Riickwarts"-Befehl (Hinweis 1) JRuckwarts” abgeschlossen A3 B3 ,Ruickwarts"-Befehl (Hinweis 1)
,Vorwarts” abgeschlossen A4 B4 ,Vorwarts"-Befehl (Hinweis 1) Vorwérts” abgeschlossen A4 B4 ,Vorwarts"-Befehl (Hinweis 1)
E/A-Stecker Alarm-Ausgang A5 B5 Alarm-Reset Alarm-Ausgang A5 B5 Alarm-Reset
(Reserve) A6 B6 (Reserve) (Reserve) A6 B6 (Reserve)
oV 24V ov 24V
ov Al B1— 24V ov Al B1— 24V (Antrieb)
B2|— Bremsfreigabe B2|— Bremsfreigabe
NPN A2|l— 24V (Steuerung)
,Riickwarts” JRuckwarts”
(Hinweis 1) ,Rlickwérts“-Befehl ~~—183 A3 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Rlickwarts”-Befehl ~~—B3 A3 abgeschlossen
. o Norwarts” L o JNorwarts”
(Hinweis 1) ,Vorwirts"-Befehl @—"~— B4 A4 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Vorwarts"-Befeh! @—"~—B4 A4 abgeschlossen
Alarm-Reset ~~—1B5 A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset ~~—185 A5 Alarm-Ausgang
E/A-
Logik
24V oV 24V oV
24V ~~—{B1 A oV 24V (Antrieb) 181 Al ov
Bremsfreigabe S—B2 Bremsfreigabe ~~—B2
PNP 24V (Steuerung) (A2
JRuckwarts” Riickwarts”
(Hinweis 1) ,Riickwiirts"-Befehl @— >~—B3 A3 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Riickwarts"-Befehl @—"~—B3 A3 ;b‘;ces‘mroisen
o ——y ~ JNorwarts” A s ~ JVorwarts”
(Hinweis 1) ,Vorwarts“-Befehl B4 A4 abgeschlossen (Hinweis 1) ,Vorwarts"-Befehl B4 A4 abgeschlossen
Alarm-Reset ~~—85 A5 Alarm-Ausgang Alarm-Reset @— ~—B5 A5 Alarm-Ausgang

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart dndert sich B3 auf ,Vorwérts/Rlickwarts-Befehl” und B4 auf ,Unbelegt”.



E/A-Signaltabelle

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

Pin-Nr. Stecker-Signal Signalkirzel Funktionsbeschreibung
B3 (Hinweis 1) LRuckwarts” STO Einfahrt zum hinteren Ende
B4 (Hinweis 1) JVorwarts” ST Ausfahrt zum vorderen Ende
B5 Alarm-Reset RES Riicksetzung der Alarmmeldung
A3 +Rickwarts” abgeschlossen LSO/PEO Abschluss der Einfahrt/Zugbewegung
A4 JVorwarts” abgeschlossen LS1/PE1 Abschluss der Ausfahrt/Druckbewegung
A5 Alarm ,Steuerungsstatus” *ALM Alarmerkennung (Kontakt B)
B2 Bremsfreigabe BKRLS Zwangslosen der Bremse (bei Spezifikation ,mit Bremse”)
B1 (Hinweis 2) 24V 24V Eingang 24 V
Al ov oV Eingang 0V
A2 (Hinweis 2) (24 V) (24 V) Eingang 24V

(Hinweis 1) Bei Umstellung auf Einzelwege-Ventil-Verfahrensart andert sich B3 auf ,Vorwérts/Riickwarts” und B4 auf ,Unbelegt”. Dennoch bleibt die Anzeige fiir die Steck-
buchse von Stromversorgung und E/A-Kabel weiterhin auf ,B3: Rlickwérts” und ,B4: Vorwérts” bestehen.

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

Touch-Panel-Dateneingabegerit mit Drahtlos-Funktion ! Spezifikation fir TB-03

I Merkmale Handeingabegerit fiir drahtlosen Datenaustausch.
Startpunkt, Zielpunkt, BGV und Achsvefahr-Betrieb konnen

kabellos eingegeben werden.

I Modell TB-03-[] (Bzgl. der aktuellen VersionsunterstUitzung kontaktieren Sie IAD

I Konfiguration Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung

Eingangs- 24 VDC +£10% [Versorgung liber Steuerung]
spannungen 5.9VDC (5.7 ~ 6.3 V) [Versorgung liber AC-Netzadapter]
Leistungsaufnahme | max. 3.6 W

Stromaufnahme | 150 mA (Versorgung tber Steuerung)

Umgebungstemperatur | O ~ 40 °C (nicht kondensierend oder gefrierend)

P

Touch-PaneI-Dateneingabegeréit mit Drahtlos-Funktion Sprachunterstitzung | Englisch / Japanisch / Chinesisch
und mit Versorgungs-Einheit

I Modell TB-03E-[] (Bzgl. der aktuellen Versionsunterstitzung kontaktieren Sie IAD Eingangsspannung

I Konfiguration Drahtlose oder drahtgebundene Verbindung

Luftfeuchtigkeit | 5 ~ 85 % rel. Feuchte (nicht kondensierend oder gefrierend)

Lagertemperatur | -20 ~ 40 °C
Schwingungsfestigkeit| 10 bis 57 Hz: Amplitude 0.075 mm

Schutzart IPX0

Gewicht 670 g (Eingabegerat) + ca. 285 g (entsprechendes Kabel)
LC-Display 7" TFT-Touch-Panel 16 Bit-Farben WVGA (800x480)
Externer Eingebaute Schnittstelle flir SD/SDHC-Speicherkarte
Speicher (1 GByte bis 32 GByte)

Lademethode Kabel-Verbindung mit AC-Netzadapter / Steuerung

I Spezifikation fiir AC-Netzadapter

P .
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Einphasig 230 VAC +10%
Eingangs- (Bei 25°C-Betriebsumgebung
strom [und E/A-Nennbedingungen 0.6A (230 VAC)
Frequenzbereich 50 Hz £5%
Leistungs- ( Bei 25°C-Betriebsumgebung
kapazitat [und E/A-Nennbedingungen 145 VA (230VAQ
Ausgangsspannung 24VDC £10%

Standard-Typ Bei deaktivierter Energiespar-Einstellung:
StauE(Sprltzwasser- nom.3.5A/max.42A

eschiitzter Ty
Laststrom I?Iochsteifery'lgyp Bei aktivierter Energiespar-Einstell.: nom. 2.2 A

Mini-Typ max.2.0 A

Bei deaktivierter Energiespar-Einstell.: nom. 84 W/ max. 984 W
Bei aktivierter Energiespar-Einstellung: nom. 52.8 W

Ausgangsleistung

Umgebungstemperatur 0 ~ 40 °C (nicht kondensierend oder gefrierend)
Luftfeuchtigkeit
Lagertemperatur -20~70°C

5~ 85 % rel. Feuchte (nicht kondensierend o. gefrierend)

Umgebungsbedingungen | keine korrosiven Gase und exzessive Staubbelastung
Hohenlage max. 1000 m Uiber dem Meeresspiegel

Frequenz: 10~ 57 Hz / Amplitude: 0.075 mm
Frequenz: 57 ~ 150 Hz/ Beschleunigung 9.8 m/s*
[XYZ-Richtungen] Durchlaufzeit: 10 Min., Durchlaufzahl: 10-mal

Schwingungsfestigkeit

Fallhohe: 800 mm / 1 Ecke, 3 Kanten, 6 Seiten
Uberspannungskategorie | I

Verpackungs-Falltest

Verschmutzungsgrad 2
Bertihrungsschutz geg. elektr. Schlag| Klasse 2
Schutzart IP30
Gewicht ca740g

KiihImethode Natirliche Luftkiihlung




PC-Software (nur Windows)

I Merkmale PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testabldufen und Uberwachung.

Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

I Modell RCM-101-MW (Software-Kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

(Bzg\. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAD

I Konfiguration
‘ RS232-Adapter

RCB-CV-MW

S0
04 ;-_ O |« p—=

Kommunikationskabel
CB-RCA-S10050

PC-Software (CD)

I Modell RCM-101-USB (Software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)

(Bzg\. der aktuellen Versionsunterstitzung kontaktieren Sie IA\)

I Konfiguration

‘ |
B

PC-Software (CD)

USB-Adapter
RCB-CV-USB
3m
O L N
USB-Kabel
CB-SEL-USB030

5m

{1+

Kommunikationskabel
CB-RCA-S10050

24 V-Versorgungseinheit

I Modell PSA-24 (ohne Liifter) - I Spezifikationstabelle

I Modell PSA-24L (mit Lifter)

. Spezifikation
Bezeichnung
230 VAC-Eingang
Eingangsspannung 230 VAC £10%
Eingangsstrom max. 1.9A

IAuBere Abmessungen Leistungsaufnahme

Ohne Lifter: 280 VA
Mit Lufter: 380 VA

PSA-24 Einschaltstromspitze *1 Or'me“Lufter: 34A
Mit Lufter: 54.8 A
J - Wirmeabgabe 33 W (204 W Nennwarme bei Dauerbetrieb)
164 UA U s 9 54 W (330 W Nennwérme bei Dauerbetrieb)
i[’ o Ausgangsspannung *2 24V +£10%
— 5 Ohne Liifter: 8.5 A (204 W)
auerausgangsstrom Mit Lifter: 13.8 A (330 W)
‘ 0 Spitzenausgangsstrom 17 A (408 W)
14258 Wirkungsgrad min. 90 %
L - - —
PSA-24L Parallel-Anschluf *3 bis zu 5 Einheiten
*1 Die Pulsbreite des EinschaltstromstoBes liegt bei unter 5 ms.
—

Parallel-Betrieb zu ermdglichen.

UA] i

140
142.8

Interface-Box fiir getrennte
Motor/Steuerungs-Stromversorgung mit
RCON-EC-Anschluss-Spezifikation (drahtlos)

ECW-CVNWL-CB-ACR I Modell

I Modell

Diese Versorgungseinheit ist deshalb nur fir |Al-Steuerungen zu verwenden.
*3 Ein Parallel-Anschluf ist in den folgenden Fallen nicht moglich.

@ Parallel-Anschluf3 von PSA-24 (Spezifikation ohne Lifter) und PSA-24L (Spezifikation mit Lufter)

@ Parallel-Anschlu3 mit einer anderen Versorgungseinheit als dieser

Interface-Box-Adapterkabel

I Merkmale Dieses Kabel verbindet das Achskabel mit
der Interface-Box.

CB-CVN-BJ002

Achsenseitig

Interface-Box-seitig

*2 Bei dieser Versorgungseinheit kann die Ausgangsspannung variieren, um der Last gemaf einen
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Ersatzteile (Kabel)

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

H Tabelle fiir passende Kabelverwendung

Kabeltyp Kabelmodell

Spannungsversorgungs-E/A-Kabel (kundenseitige Kabelverdrahtung)

CB-EC-PWBIOLIICI-RB

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

CB-EC2-PWBIOLICICI-RB

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

CB-REC-PWBIOCICICI-RB

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

CB-REC2-PWBIOLILILI-RB

mocet CB-EC-PWBIOLILI[1-RB

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

1-1871940-6
Farbe ‘ Signal ‘ Pin-Nr.
Schwarz (AWG18) ov Al
k | 500 | Rot (AWG18) 24V Bl
] Hellblau (AWG22) |(Reserve) (inweis1] A2
S Orange (AWG26)] INO B3
- = AR Gelb (AWG26) INT B4
3 — // \ Grin (AWG26)| N2 85
« { \ Rosa (AWG26)| (Reserve) B6
Blau (AWG26)| __OUTO A3
folett (AWG26)___OUT1 A4
. . . Grau (AWG26)| __OUT2 A5
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm [Weiss (AWG26)|_(Reserve) A6
* Dieses Modell ist standardmaiRig ein Roboterkabel. B
(Hinweis 1) Bei ifikati 1swahl mit Motor/Steuerungs-

mocet CB-EC2-PWBIOLI[I[I-RB

Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.

* Kabelldngenspezifizierung (L) in OO0,
max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m

(07.2)

342

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm

Steckermontage-Schaubild

* Dieses Modell ist standardmafig ein Roboterkabel.

1-1871940-6
Farbe ‘ Signal ‘ Pin-Nr.
Schwarz (AWG18) ov Al
Rot (AWG18) 24V B1
~ Hellblau (AWG22) |(Reserve) (Hinweis1)] A2
IOrange (AWG26) INO B3
O Gelb (AWG26) INT B4
i e a Griin (AWG26)| N2 B5
—_— 2| Rosa (AWG26)| (Reserve) B6
q il Q|| — Blau (AWG26) ouTo A3
iolett (AWG26) oumt A4
Grau (AWG26) OuT2 A5
[Weiss (AWG26)| (Reserve) A6
L-férmige Abdeckkappe Braun (AWG26), BKRLS B2
(Hinwetis 1) Bei Spezif i 1swahl mit Motor/Steuerungs-
Stromversorgung (TMD2) steht ein 24 V-Signal (Steuerung) an.
CB-REC-PWBIOLILICI-RB et ina
Modell max. 10 m. Beispiel: 030 =3 m
1-1871940-6 DF62E-135-2.2C(18)
Farbe | Signal | Pin-Nr.
18 L Schwarz (AWG18)| OV Al 2 OV__[Schwarz (AWG22)
m Rot (AWG18) | 24V(MP) | BI 1| 24V(VP) | Rot (AWG22)
L_as0 ] Hellblau (AWG22) | 24V(CP) | A2 12| 24V(CP) | Hellblau (AWG22)
‘ 3 Orange (AWG26) 0 B3 7 OUTO _[Orange (AWG26)
o [ Gelb (AWG26) 1 B4 8 ouT elb (AWG26)
b [ Griin (AWG26) 2 B5 9 OUT. rtin (AWG26)
Hellgriin (AWG26) | SD+ 86 6 D+ Hellgriin (AWG26)
‘ [Hellgrau (AWG26) D- Y — 10 D[ Hellgrau (AWG26)
.. . R . lau (AWG26) | _OUTO A3 3 INO lau (AWG26)
——=+—— Beisich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 58 mm e Violet /WG26) | OUT1 | A4 2 1 [Violet (W26
. . . e . (AWG26) | _OUT2 A5 5 2 (AWG26,
* Dieses Modell ist Standal‘dmaBIg ein Roboterkabel. Bracn (AWGZE;)) BKRLS B2 T KRS [Braun ((AWGZS))
13 FG_ | Grin (AWG26)
* Kabellangensperzifizierung (L) in OO,
Modell CB'RECZ'PWBIO I:‘ I:‘ D 'RB max. 10 m. Beispiel: 030 = 3 m
(18) (39.3) L
(30)
(150) ] (115)
5
|
3|
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 58 mm * Dieses Modell ist standardméBig ein Roboterkabel.
g

Steckermontage-Schaubild

U /O

@

owvin

own

(323)

L-férmige Abdeckkappe

1-1871940-6 DF62E-135-2C(18)
Pin-Nr.] Signal | Farbe
Schwarz (AWG18) oV Al 2 0 Schwarz (AWG22)
Rot (AWG18) 24V(MP) B 1 24V(MP) | Rot (AWG22)
Hellblau (AWG22) | 24V(CP) A 12 24V(CP) | Hellblau (AWG22)
Orange (AWG26) 0 7 OUTO _|Orange (AWG26)|
| Gelb (AWG26) 1 4 8 ouT1 Gelb (AWG26)
| Griin (AWG26) 2 5 9 0ouT2 Griin (AWG26)
Hellgriin (AWG26) D+ 6 6 D+ Hellgriin (AWG26)
Hellgrau (AWG26) D- 6 T —1__10 D- Hellgrau (AWG26)
|_Blau (AWG26) ouTo A3 3 INO lau (AWG26)
| Violett (AWG26) ouT1 A4 4 1 Violett (AWG26)
rau (AWG26) ouT2 A5 5 2 rau (AWG26)
Braun (AWG26) BKRLS B2 n BKRLS | Braun (AWG26)
13 FG Griin (AWG26)




Ersatzteile (Kabel)

B 4-direktionales Anschlusskabel

Bei diesem Kabel ist der Kabelaustritt aus dem Stecker frei wahlbar in 4 Richtungen.
Die Leiteranordnung des Steckers entspricht der des Spannungsversorgungs-E/A-Kabels CB-(R)EC-PWBIOLILI[J-RB.

Modell: CB-EC2-PWBIOLILI[I]-RB
CB-REC2-PWBIOLI[11-RB (RCON-EC-Anschluss-Spezifikation)

Rechtsseitiges
Kabel
Oberseitiges abe
Kabel
Linksseitiges Unterseitiges
Kabel Kabel

Kabelaustrttsrichtungen

® Die Kabellange kann 1 m bis 10 m betragen.

Bei der Langenangabe gilt eine Schrittweite von 1 m.

® Unten sind einige Beispielmodelle aufgefihrt.
Kabellinge Tm — (CB-EC2-PWBIO010-RB
Kabellinge 3m — (CB-EC2-PWBIO030-RB
Kabellange 10m - CB-EC2-PWBIO100-RB

Dem unten gezeigten Verfahren ist zu folgen, um den Stecker in die gewiinschte Richtung zu montieren.

(D Einsetzen in die gewiinschte Richtung (2 Uberpriifen, dass das Kabel fest sitzt, (3 Zuletzt den verbleibenden Seiten-
via Gleiten von der halbzylindrischen und dann die 2 Seitendeckel entlang deckel eindriicken.
Ausbuchtung entlang der Rille. der Rille einschieben.

Ausbuchtung \ Einsetzen der \

Geradlinig 2 Seitendeckel Eindriicken
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E‘ ELECYLINDER

1A1

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

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

1Al (Shanghai) Co., Ltd

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

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

IAl CORPORATION
577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0103 Japan
Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192

IAl Robot (Thailand) Co., Ltd

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

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

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