Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub- Schlitten-
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

ERC2 RoboCylinder

ERC2-RA6C

Modell mit integrierter Steuerung, Schubstangen-Ausfuhrung,

Achsbreite 58 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Modelspezifkationen ERC2 " RA6C— | — PpM — [ 1 - [ 1 - [ ] - [] - []
Baureihe Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — E/A-Typ — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  PM: Schrittmotor ~ 12:12 mm 50:50 mm NP :PEA N :KeinKabel P:1m B :Bremse
6: 6 K S :3m M:5m N
33 mm 1 FNPN) Typ XOO : Spezifizierte Linge | :Montagefuld
elam PN:PEA WOO : Kabel mit Steckern  NM: Umgekehrte
y 9
300:300 mm (PNP)-Typ auf beiden Seiten Referenzposition
(Angabe in SE:SEAT RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 50-mm Schritten) . yp RWOIO: Roboterkabel mit Steckern auf beiden Seiten

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung, ob die
gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 15
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung 2 12 Steigung 6
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewlinschten Hub. N 10
(2) Die ERC2- Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit 45 \\ Steigung 12
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5l NG 1
Priifung, ob die Zuladung mit der gewiinschten Geschwindigkeit korrespondiert. PR 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 0 2. .
3ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. 0 100 200 300 400 500 600 700
(4) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet wird. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation

B Hub und maximale Geschwindigkeit

M Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

Typ St(ﬂgg)ng M: : le Zuladung (I-!inweis1) 0 MaximumN Hub . Hub 50~ 250 300

Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | (Hinweis 2) (mm) Steigung (Angabe in 50-mm Schriten) (mm)

ERC2-RA6C-I-PM-12{D)] 12 ~25 45 78 12 600 500
ERC2-RAGC-I-PM-6-@I- 6 ~40 =12 157 50?{8%5%%%2 . 6 300 255
ERC2-RA6C-I-PM-3{D/{@) 3 40 18 304 3 150 125

Erdirung der zffern [l Hub (@] E/a-Typ [ Kabeltinge (@] optionen

(Hinweis 2) Siehe Seite 406, Grafik der Haltekraft.

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Modell Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Schubstangendurchmesser @22 mm
Rotationsspiel der Schubstange +1.5°
Zulassige Betriebstemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Zulassige Auskragung

Richtung des zulassigen Lastmoments L
Ma Mb Mec Ma %
ERC2-RA6C



ERC2 -
RoboCylinder 28
3
Abmessungen SR
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Hinweis =
Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf die Schub-
stange aus, auBer der in Bewegungsrichtung der Schubstange. (23
Wenn die Schubstange einer (externen) rechtwinkligen oder drehenden ] £
Kraft ausgesetzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden. '}E =
2 =7
Home7 (ME. "2 300, =
Kabelverbindungs-
1 stecker *1 -3’.’
= =Ado | ; *1 SchlieBen Sie d . jtten f2 =5
= o—| Lz chlieBen Sie das 2 Der Schlitten fahrt =T
—o | H Stromkabel und das  bei der Riickkehr zur =5
N ] E/A-Kabel an. Kabel-  Home- Position zum ME. =
details siehe Seite 304. Achten Sie darauf, dass
Hub L der Schlitten die umge-
B benden Teile nicht beruhrt. )
ME: Mechanischer Endpunkt ) @
4055 s
M8x1.25 M8 x 1.25 Mutter Anschluss
&
=
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18317 PEA-T SEA-T) £3
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T 1 N } D
(Hinweis) Der tatsachliche Winkel der Mutter- Sicherstellung von Der SEA-Typ besitzt =
flanke ist etwas unterschiedlich. 100 oder mehr. keinen Teaching Anschluss -
AuBenansicht der Bremse £
*Modelle mit Bremsspezifikation haben eine erweiterte =
Gesamtlange um 43,5 mm und ein um 0,5 kg erhbhtes =
Gewicht im Vergleich zur Standardspezifikation. s
1!
I
Il '*
I— \
43.5 118.5
Bremseinheit
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300
L 293.5 | 343.5 | 393.5 | 443.5 | 493.5 | 543.5
A 175 225 275 325 375 425
B 393.2 | 493.2 | 593.2 | 693.2 | 793.2 | 893.2
C 91 141 191 241 291 341
Gewicht (kg) | 1.6 1.7 18 | 20 | 21 2.2
E/A-Typ (Antrieb mit eingebauter Steuerung)
E/A-Typ
Sie konnen die gewlinschte integrierte Steuerung aus den folgenden drei Typen der ERC2-Baureihe auswahlen, die jeweils unterschiedliche, externe Ein-/Ausgangs-Spezifikationen verlangen.
Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wunschen am meisten entspricht.
zeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Einfache
PEA-Typ e e
(NPN ERC2-RA6C-I-PM-C-0-NP-LI-00 16 Punkte 16
Spezifikation) ansteuern kann
PEA-Typ
(PN ERC2-RA6C-I-PM-O0-O-PN-C-O PNP E/A-Typ 16 DC24V 2A max. —295 Sehritt-
Spezifikation) Motor
Passender
Feldbus-Typ
SEA-Typ ERC2-RA6C-I-PM-CHI-SE-LCI | (unter Verwen- 64
dung einer
Gateway-Einheit)

ERC2-RA6C



Schlitten-
Typ

Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

ERC2 RoboCylinder

ERC2-RA7C

Baureihe

M Modellspezifikationen ERC2 — RAZC — |

— Enkoder-Typ—

Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I: Inkremental

Motortyp —  Steigung — Hub — E/A-Typ — Kabellange — Optionen
PM: Schrittmotor ~ 16:16 mm 50:50 mm NP :PEA N :KeinKabel P:1m B :Bremse
8 8 . S :3m M:5m .
7 mm ? FNPN) Typ XOO : Spezifizierte Linge | :Montagefuld
L 4mm PN :PEA WOO :Kabel mit Steckern  NM: Umgekehrte
300:300 mm (PNP)-Typ auf beiden Seiten Referenzposition
(Angabﬁ in SE:SEATyp ROO :Roboterkabel
50-mm Schritten) RWOIO: Roboterkabel mit Steckern auf beiden Seiten

Modell mit integrierter Steuerung, Schubstangen-Ausfuhrung,

Achsbreite 68 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung, ob die
gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewlinschten Hub.

(2) Die ERC2- Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur
Prisfung, ob die Zuladung mit der gewiinschten Geschwindigkeit korrespondiert.

(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung
4 ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.

(4) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird.
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Modellspezifikation

B Hub und maximale Geschwindigkeit

M Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

- Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Maximum Hub 315 50 ~ 300
yP (mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) I(Hinweis 2) (mm) Steigung (Angabe in 50-mm Schritten)
ERCZ-RA?C-I-PM-16- 16 ~40 ~5 220 12 450 <400>
ERC2-RA7C-I-PM-8-@|— 8 ~50 ~17.5 441 50?{8%5%%??2 ) 6 250 <200>
- i
ERC2-RA7C--PM-4{D|{@) 4 55 -25 873 3 125

Erdirung der zffern [l Hub (@] E/a-Typ [ Kabeltinge (@] optionen

(Hinweis 2) Siehe Seite 406, Grafik der Haltekraft. ~ Wertin < > gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wirdEinheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

9 ERC2-RA7C

Name Modell Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Schubstangendurchmesser @30 mm
Rotationsspiel der Schubstange +1.5°

Zulassige Betriebstemperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
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AuBenansicht der Bremse £
*Modelle mit Bremsspezifikation haben eine erweiterte =
Gesamtlange um 43,5 mm und ein um 0,5 kg erhdhtes s
Gewicht im Vergleich zur Standardspezifikation.
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49 \ 118.5
Bremseinheit
.Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300
L 312.5 | 362.5 | 412.5 | 462.5 | 512.5 | 562.5
A 194 | 244 | 294 | 344 | 394 | 444
B 423.5 | 523.5 | 623.5 | 723.5 | 823.5 | 923.5
C 106 156 206 256 306 356
Gewicht (kg)| 27 | 29 | 30 | 32 | 33 | 35
E/A-Typ (Antrieb mit eingebauter Steuerung)
E/A-Typ
Sie konnen die gewlinschte integrierte Steuerung aus den folgenden drei Typen der ERC2-Baureihe auswahlen, die jeweils unterschiedliche, externe Ein-/Ausgangs-Spezifikationen verlangen.
Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wunschen am meisten entspricht.
AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Einfache
PEA-Typ e masine
(NPN ERC2-RA6C-I-PMI-0I-NP-I-0J 16 Punkte 16
Spezifikation) ansteuern kann
PEA-Typ
(PNP ERC2-RA6C-I-PMI-0-PN-CI-01 PNP E/A-Typ 16 DC24V 2A max. —295 Sehritt-
Spezifikation) Motor
Passender
Feldbus-Typ
SEA-Typ ERC2-RA6C-I-PM-O-SECO (unter Verwen- 64
dung einer
Gateway-Einheit)

ERC2-RA7C



Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub- Schlitten-
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

ERC2 RoboCylinder

ERC2-RGS6C

W Modelspezifkationen ERC2 "RGS6C— | — pM — [ 1 - [ 1 - [ ] - [ ] - []
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — E/A-Typ — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  PM: Schrittmotor ~ 12:12 mm 50:50 mm NP :PEA N :KeinKabel P:1m B :Bremse
6: 6 K S :3m M:5m N
33 mm l FNPN) Tvp XOO : Spezifizierte Lange [ :Montagefuld
lnm PN:PEA WOO : Kabel mit Steckern  NM: Umgekehrte
y 9
300:300 mm (PNP)-Typ auf beiden Seiten Referenzposition
(Angabe in SE:SEAT RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 50-mm Schritten) . yp RWOIO: Roboterkabel mit Steckern auf beiden Seiten

Modell mit integrierter Steuerung, Schubstangen-Ausfuhrung mit

Einzelfuhrung, Achsbreite 58 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung, ob die
gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
60 Horizontal
50 -
@ 0 Steigung 3
2 Steigung 6
é 30fo5 \
R 20 wf )
eigung
10 ———
’ | —
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
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25 -
° Steigupg 3
S 2018
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 15
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung 2 12 Steigung 6
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewlinschten Hub. N 10
(2) Die ERC2- Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit 45 \\ Steigung 12
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5l NG 1
Prufung, ob die Zuladung mit der gewuinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 4 ——y 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 0 2. .
3 ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. 0 100 200 300 400 500 600 700
(4) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet wird. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation

B Hub und maximale Geschwindigkeit

M Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

™ St(?;gnl,")ng Meximele Zuadung (I-!inweis1) : MaximumN Hub . Hub 50 ~ 250 | 300

Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | (Hinweis 2) (mm) Steigung (Angabe in 50-mm Schriten) (mm)
ERC2-RGS6C-I-PM-1{D)] 12 ~25 45 78 12 600 500
ERC2-RGSGC-I-PM-- 6 ~40 =12 157 50?{8%5%%%2 . 6 300 255
ERC2-RGS6C--PM-{(D@) 3 40 18 304 3 150 125

Erkldrung der Zffern Hub E/A-Typ Kabellénge @ Optionen

(Hinweis 2) Siehe Seite 406, Grafik der Haltekraft.

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Modell Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Schubstangendurchmesser @22 mm
Rotationsspiel der Schubstange +1.5°
Zulassige Betriebstemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Zulassige Auskragung

Richtung des zulassigen Lastmoments L
Ma Mb Mec Ma %
1 1 ERC2-RGS6C



ERCZ RoboCylinder
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* Siehe Seite 8 fur Achs-Abmessungen.

.Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Fuhrungs-Gewicht (kg) 0.2 0.2 0.3 0.3 0.3 0.4
Fuhrungs- u. Achsgewicht (kg)| 1.8 1.9 21 23 2.4 2.6

E/A-Typ (Antrieb mit eingebauter Steuerung)

E/A-Typ
Sie konnen die gewiinschte integrierte Steuerung aus den folgenden drei Typen der ERC2-Baureihe auswahlen, die jeweils ur hiedliche, externe Ein-/Ausgangs-Spezifikationen verlangen.
Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wunschen am meisten entspricht.

chnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverbrauch Referenzseite
Einfache
Steuerung,
PEA-Typ die maximal
(NPN ERC2-RGS6C-I-PM-CHI-NP-0I00 16 Punkte 16
Spezifikation) ansteuern kann
PEA-Typ
(PNP ERC2-RGS6C-I-PM-CHI-PN-C1-00 PNP E/A-Typ 16 DC24V 2A max. —295
Spezifikation)
Passender
Feldbus-Typ
SEA-Typ ERC2-RGS6C-I-PM-L--SE-C0E] (unter Verwen- 64
dung einer
Gateway-Einheit)

ERC2-RGS6C 1 2
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Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub- Schlitten-
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

ERC2 RoboCylinder

ERC2-RGS7C

:KeinKabel P:1m B :Bremse
:3m M:5m
: Spezifizierte Lange

W Modelspezifkaionen ERC2 "RGS7C- | - PM — | — [ | - [ | -
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — E/A-Typ —
I: Inkremental  PM: Schrittmotor ~ 16:16 mm 50:50 mm NP :PEA N
8: 8 mm (NPN)-Typ S
13
4: 4mm PN :PEA XW%DD :
300:3%0 mm (PNP)-Typ
(Angabein . ROO
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 50-mm Schritten) SE:SEATYp

: Roboterkabel
RWOO: Roboterkabel mit Steckern auf beiden Seiten

Modell mit integrierter Steuerung, Schubstangen-Ausfuhrung mit

Einzelfuhrung, Achsbreite 68 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

Kabellange Optionen

FT : Montagefull

NM: Umgekehrte
Referenzposition

Kabel mit Steckern
auf beiden Seiten

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung, ob die
gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewinschten Hub.

Prisfung, ob die Zuladung mit der gewiinschten Geschwindigkeit korrespondiert.

4 ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.
(4) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung

(2) Die ERC2- Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur

(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung
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Modellspezifikation

B Hub und maximale Geschwindigkeit

M Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

T Steigung | M le Zuladung (Hinweis 1)| | MaximumN Hub Hub 50 ~ 300
yP (mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) I(Hinweis 2) (mm) Steigung (Angabe in 50-mm Schritten)
ERCZ-RGS?C-I-PM-1—@|- 16 ~40 ~5 220 12 450 <400>
ERC2-RGS7C-I-PM-- 8 ~50 ~17.5 441 50?{8%5%%??2 ) 6 250 <200>
- i
ERC2-RGS7C--PM-{D@) 4 55 ~25 873 3 125

Erkldrung der Zffern Hub E/A-Typ Kabellénge @ Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Hinweis 2) Siehe Seite 406, Grafik der Haltekraft. ~ Wertin < > gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wirdEinheit: mm/s)

1 3 ERC2-RGS7C

Name Modell Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Schubstangendurchmesser @30 mm
Rotationsspiel der Schubstange +1.5°

Zulassige Betriebstemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Zulassige Auskragung

Richtung des zulassigen Lastmoments
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* Siehe Seite 8 fur Achs-Abmessungen.
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

Hub

Fuhrungs-Gewicht (kg)

0.3 0.3 0.4

0.4 0.5 0.5

Fuhrungs- u. icht (kg)

3.0 3.2 3.4

3.6 3.8 4.0

E/A-Typ (Antrieb mit eingebauter Steuerung)

E/A-Typ

chnung

Sie konnen die gewlinschte integrierte Steuerung aus den folgenden drei Typen der ERC2-B
Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wunschen am meisten entspricht.

AuBenansicht

ihe al

hiedliche, externe Ein-/Ausgangs-Spezifikationen verlangen.

Merkmale

), die jeweils ur

Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung

DC24V

Einfache
Steuerung,
PEA-Typ die maximal
(NPN ERC2-RGS7C-I-PM-CHI-NP-CO0J 16 Punkte 16
Spezifikation) ansteuern kann
PEA-Typ
(PNP ERC2-RGS7C-I-PM-CHI-PN-O0-O0 PNP E/A-Typ 16
Spezifikation)
Passender
Feldbus-Typ
SEA-Typ ERC2-RGS7C-I-PM{--SE-C0E] (unter Verwen- 64
dung einer
Gateway-Einheit)

2A max.

Stromverbrauch

Referenzseite

—295

ERC2-RGS7C 1 I
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Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub- Schlitten-
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

ERC2 RoboCylinder

E R ‘ 2 — R G D 6 ‘ Modell mit integrierter Steuerung, Schubstangen-Ausfuhrung mit
Doppelfuhrung, Achsbreite 58 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Moselispezifkationen ERC2 "RGD6C- | — pM — [ 1 - [ 1 - [ ] - [ ] - [
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — E/A-Typ — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  PM: Schrittmotor ~ 12:12 mm 50:50 mm NP :PEA N :KeinKabel P:1m B :Bremse
6: 6 K S :3m M:5m N
33 mm 1 FNPN) Typ XOO : Spezifizierte Linge | :Montagefuld
lnm PN:PEA WOO : Kabel mit Steckern  NM: Umgekehrte
y 9
300:300 mm (PNP)-Typ auf beiden Seiten Referenzposition
(Angabe in SE:SEAT RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 50-mm Schritten) . yp RWOIO: Roboterkabel mit Steckern auf beiden Seiten

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung, ob die
gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
60 Horizontal
50 -
@ 0 Steigung 3
2 Steigung 6
é 30fo5 \
R 20 \&St )
eigung
10 ———
’ | —
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
30 Vertikal
25 -
° Steigupg 3
S 2018
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 15
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung 2 12 Steigung 6
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewlinschten Hub. N 10
(2) Die ERC2- Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit 45 \\ Steigung 12
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5l NG 1
Priifung, ob die Zuladung mit der gewiinschten Geschwindigkeit korrespondiert. PR 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 0 2. .
3 ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. 0 100 200 300 400 500 600 700
(4) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet wird. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation

B Hub und maximale Geschwindigkeit

M Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

Typ St(ﬂgg)ng M: _' le Zuladung (I-!inweis1) 0 MaximumN Hub . Hub 50 ~ 250 300

Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | (Hinweis 2) (mm) Steigung (In 50-mm Schriten) (mm)

ERC2-RGD6C-I-PM-1{D)] 12 ~25 45 78 12 600 500
ERC2-RGD60-I-PM-- 6 ~40 =12 157 50?{8%5%%%2 . 6 300 255
ERC2-RGD6C--PM{(D@) 3 40 18 304 3 150 125

Erkldrung der Zffern Hub E/A-Typ Kabellénge @ Optionen

(Hinweis 2) Siehe Seite 406, Grafik der Haltekraft.

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Modell Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Schubstangendurchmesser @22 mm
Rotationsspiel der Schubstange +1.5°
Zulassige Betriebstemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Zulassige Auskragung

Richtung des zulassigen Lastmoments L
Ma Mb Mec Ma %
1 5 ERC2-RGD6C



ERCZ RoboCylinder

Abmessungen
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M.E. : Mechanisches Ende
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* Siehe Seite 8 fur Achs-Abmessungen.

.Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Fuhrungs-Gewicht (kg) 0.4 0.4 0.5 0.6 0.6 0.7
Fuhrungs- u. Achsgewicht (kg)] 2.0 21 2.3 2.6 27 2.9

E/A-Typ (Antrieb mit eingebauter Steuerung)

E/A-Typ
Sie konnen die gewiinschte integrierte Steuerung aus den folgenden drei Typen der ERC2-Baureihe auswahlen, die jeweils ur hiedliche, externe Ein-/Ausgangs-Spezifikationen verlangen.
Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wunschen am meisten entspricht.

chnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverbrauch Referenzseite
Einfache
Steuerung,
PEA-Typ die maximal
(NPN ERC2-RGD6C-I-PM-LIHI-NP-CIL] 16 Punkte 16
Spezifikation) ansteuern kann
PEA-Typ
(PNP ERC2-RGD6C-I-PM-CHI -PN-C1-0 PNP E/A-Typ 16 DC24V 2A max. —295
Spezifikation)
Passender
Feldbus-Typ
SEA-Typ ERC2-RGD6C-I-PM [0 (J-SE-CIL] (unter Verwen- 64
dung einer
Gateway-Einheit)

ERC2-RGD6C 1 6
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Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub- Schlitten-
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

ERC2 RoboCylinder

ERC2-RGD7C

- PM — |

Baureihe

M Modellspezifikationen ERC2 — RGD7C |

Typ — Enkoder-Typ—

I: Inkremental

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Motortyp  —

PM: Schrittmotor

Steigung

16:16 mm
8: 8mm
4: 4mm

— Hub — E/A-Typ
50:50 mm NP :PEA
. (NPN)-Typ
PN :PEA
pmn e
50-mm Schritten) SE:SEATyp

S

Xoo

WOO : Kabel mit Steckern

ROO

RWOO: Roboterkabel mit Steckern auf beiden Seiten

Modell mit integrierter Steuerung, Schubstangen-Ausfuhrung mit

Doppelfuhrung, Achsbreite 68 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

Kabellange — Optionen

:KeinKabel P:1m B :Bremse

:3m M:5m

 Spezifizierte Lange 1 :Montagefuld
NM: Umgekehrte

auf beiden Seiten Referenzposition

: Roboterkabel

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung, ob die
gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.

° S b 4
60 teigung

| Horizontal
I

T T

50

\

Steigung 8

FN
=3

Zuladung (kg)
w
o

ny
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|
\
!

25

Steigung 16

o

\

=)

s N2

o

w
o

200

300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)

w
=]

Vertikal

n
o

Steig

ung4

ny
(=]

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewlinschten Hub.

(2) Die ERC2- Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur
Prisfung, ob die Zuladung mit der gewiinschten Geschwindigkeit korrespondiert.

(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung
4 ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.

(4) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird.

17.5 l

[l

Zuladung (kg)

\\ Ste

igung 8

o

L)

o

AN
N

|
Steigung 16
1 0.5

o

100

200

300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

B Hub und maximale Geschwindigkeit

T Steigung | M le Zuladung (Hinweis 1)| | MaximumN Hub Hub 50 ~ 300
yP (mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) I(Hinweis 2) (mm) Steigung (Angabe in 50-mm Schritten)
ERCZ-RGD?C-I-PM-@- 16 ~40 220 12 450 <400>
ERC2-RGD7C-I-PM-- 8 ~50 441 50?{8%5%%??2 . 6 250 <200>
- i
ERC2-RGD7C--PM{D}@) 4 55 873 3 125

Erkldrung der Zffern Hub E/A-Typ Kabellénge @ Optionen

(Hinweis 2) Siehe Seite 406, Grafik der Haltekraft. ~ Wertin < > gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wirdEinheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

1 7 ERC2-RGD7C

Name Modell Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Schubstangendurchmesser @30 mm
Rotationsspiel der Schubstange +1.5°

Zulassige Betriebstemperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung



ERCZ RoboCylinder

Abmessungen
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M.E. : Mechanisches Ende * Siehe Seite 8 fur Achs-Abmessungen.

[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300
Fuhrungs-Gewicht (kg)| 0.5 0.6 0.7 0.8 0.9 1.0
Fuhrungs- u. Achsg (kg) 3.2 3.5 3.7 4.0 4.2 4.5
E/A-Typ (Antrieb mit eingebauter Steuerung)
E/A-Typ
Sie konnen die gewiinschte integrierte Steuerung aus den folgenden drei Typen der ERC2-Baureihe auswahlen, die jeweils ur hiedliche, externe Ein-/Ausgangs-Spezifikationen verlangen.

Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wunschen am meisten entspricht.

chnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung ~ Stromverbrauch
Einfache
Steuerung,
PEA-Typ die maximal
(NPN ERC2-RGD7C-I-ARI-NPOO 16 Punkte 16
Spezifikation) ansteuern kann
PEA-Typ
(PNP ERC2-RGD7C-I-FMI-PNEI-O PNP E/A-Typ 16 DC24V 2A max. —295
Spezifikation)
Passender
Feldbus-Typ
SEA-Typ ERC2-RGD7C-I-AM{-SEL1E] (unter Verwen- 64
dung einer
Gateway-Einheit)

Referenzseite
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