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

geschiitzer Typ

Steuerungen

Gateway SI:n“oedr:II:gs-

Absolut-Einheit/
Touch-Panel

SSEL ASEL PSEL SCON ACON PCON

XSEL

E RC2 Steuerung

l Modell NP/PN/SE

Achsintegrierte Steuerung

Typen
Ein-/Ausgangstyp NP PN SE

Bezeichnung NP-Ausfuhrung (NPN) PN-Ausfuhrung (PNP) SEA-Ausfuhrung (Serielle Kommunikation)

AuBenansicht
Die Achsbewegung wird durch ~ - u - N

Beschreibung eingeben der Positionsnummern von PNP-Ausfuhrung _t_jes NP-Typs Uber Gateway an einen Feldbus
der SPS tber E/As gesteuert. (Exportausfuhrung) angeschlossen

Anzahl der Positionen 16 Positionen 16 Positionen 64 Positionen

ERC2—{  |—I PmM— ]

Baureihe Typ Enkoder-Typ  Motortyp Steigung Hub E/A-Typ Kabellange Optionen

| | | |

ZYN Schrittmotor

§(Angabe in 50 mm-Schritte)

0 e Umgekehrte

Referenzposition
Montagefu3

Inkremental

NP Ausfuhrung
(NPN)

Kein Kabel

Schlitten (Breite 52 mm) ghlp:)kusfuhrung

Schlitten (Breite 58 mm) SEA Ausfuhrung

Schubstange (Breite 52 mm)

Schubstange (Breite 58 mm)
Schubstange mit Einzelfiihrung

)(mEE| Spezifierte Lange

(Breite 52 mm)

?Bﬁﬁﬁgsgg'%gg)m't Einzelfiifirung zImEN Roboterkabel
(Schubstange I)ﬂit Doppelfihrung WO Katéel_ gﬂt SEtegker
Breite 52 mm an beigen enden
Schubstange mit Doppelfiihrun Roboterkabel mit Stecker
(Breite 58 r%m) pp : B an beiden Enden

295 ...



e
ERCZ Steuerung =z
=g
q o a @
Systemkonfiguration
v
s
SPS =
(2]
=
; =3
=
Feldbus-Netzwerk —F
i
lallae -
el o
3 5g
o Gateway =]
(Siehe Seite 289)
Spannungsversorgungs- und Profibus: =
E/A-Kabel fur PEA-Ausfuhrung <Modell RCM-GW-PR> = g
<Modell CB-ERC-PWBIO[ [ [ > ' DeviceNet/CC-Link: =
Standardlangen 1m/3m/5m M | <ModellRCM-GW-DV/CC> :
Siehe Ersatzkabel auf Seite 304. J * Ein Handprogrammiergerat oder 2
PC-Kabel kann an das Gateway zum - =
Editieren der Daten aller konfigurierten g8
Achsen angeschlossen werden. 5. -
Steuerung 2
/ Handprogrammier- 1 \ g
gerat/PC-Kabel _D_’LI 5
PEA-Ausfuhrung
(Typenkode NP/PN) J Netzwerkkabel
(Lieferung mit Stromversorgungs- und
I:l E/A-Kabel fur SEA-Ausfuhrung)
|'_‘| <Modell CB-ERC2-CTLO01>

(Siehe Seite 304)
|_—_| Spannungsversorgungs- und
* Die Ausfuhrung mit SE/As besitzt E/A-Kabel fur SEA-Ausfuihrung

SEA-Ausfuhrung keinen direkten Anschluss fur ein <Modell CB-ERC2-PWBIO[ [ [ >
(Typenkode SE) HEREPEgRTIEERE: Standardlangen 1 m/3m/5m

gﬂ (Siehe Ersatzkabel auf Seite 304)

J

3japow
-sbunianag

femajey

ﬁ PC-Software

(Siehe Seite 303) Handprogrammiergerat

|ueg-yanoy
[Nayui3-jnjosqy

(RS232 Version) (Siehe Seite 303)
<Modell RCM-101-MWEU> <moge” ggu% T
24-VDC (USB Version) <vioae e
Spannungs- [ ] <Modell RCM-101-USBEU> <Modell RCM-P>
versorgung
24V © _ N .
* Die PC-Software wird mit Kabel geliefert.
oV ©
FG © 3
(=]
=
&
(=]
COooooooooos =
555855000
&
PC-Anschlussplan e
Die folgenden Kabel sind fur den direkten Anschluss der Ausfuhrung mit SE an einen PC vorgesehen. -
]
PC-Verbindungskabel
<Modell CB-ERC2-S10020>
2
RS232-RS485 Konverter -
5 Spannungsversorgungs- i) Sl Cllliiez o L
SEA-Ausfuhrung (Typenkode SE) E/A-Kabel fur SEA-Ausfihrung (e o
<Modell CB-ERC2-PWBIO[ T [ > =
>
(7]
m
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Integrierte
Steuerung

Wasser Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub: Schlitten-
geschiitzer Typ y Rotation T stangen-Typ Typ

Steuerungen

SSEL ASEL PSEL SCON ACON PCON AhTsqul-Einheil/ Gateway Steuerungs-
‘ouch-Panel modelle

XSEL

ERC2 Steuerung

E/A Spezifikationen (PEA-Typ)

M Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgange

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Anzahl der Positionen| 6 Anzahl der Positionen 4
Eingangsspannung 24 VDC + 10% Nennlastspannung DC24 V
Eingangsstrom 4mA/Schaltung Maximaler Strom 60 mA/Kontakt
Kriechstrom 1mA max./Kontakt Restspannung 2 V max.
Betriebsspannung Einschaltspannung: Min. 18 V (3,5 mA) Kurzschluss- und Sperrspannungsschutz|  Sicherungswiderstand (2700.1W)
Ausschaltspannung: Max. 6 V (1 mA)
NPN NPN
ERC2
ERC2 FUSE
CNi1 [ = versorgung (VP24) G—\9%
3A Spannungsversorgung GND
StEr;}'?\\r/rc‘eer- J_ + (VP24) Sicherungswiderstand
sorgun 5.6KQ . 27Q 0.1W
9ung Jeder ND 4 Ausgange
DC24V e .
) - I Y Inteme Interne Schaltung
Jeder Eingang Schalt Externe
——— IGND chaltung > Stromver-
: sorgung
: DC24V
4B,5B °
oo JS P
aho |
PNP PNP
ERC2
CN1
Ext
N ERC2 o) o G5, p3A Stromver-
| Spannungsversorgun%i J_sorgung
3A FFUSE Spannungsversorgung GN DC24V

(VP24)

DC24V :

+i
Jeder
. ND
— Eingang

5 . p——o
Externe — 5.6KQ 1 Interne
Stromver- o JGND  Schaltung
sorgung : Eingang Kb

4B, 5B

| #GND

i

Interne Schaltung

o Spannung
4 Ausgange r MOS FET

27Q0.1W

E/A Belegung (PEA-Typ)

Parameter PEA-Belegung Kontaktanzahl
0 6 Eesfiienan Standardspezifikation mit acht Positionen plus Referenzfahrsignal, Zonensignal, usw.
(Der Parameter wurde nach diesem Belegungsschema als Werkseinstellung gesetzt.)
1 3 Positionen (Pneumatik-Modus) Es werden die drei Signale von STO bis ST2 zum Verfahren der Achse zu den entsprechenden Positionen
(0 bis 2) genau wie bei Pneumatik-Zylindern aktiviert. (Fur einfaches Umrusten von Pneumatikzylindern.)
2 16 Positionen (Zonensignal) ﬁélseﬁl':l;c% mflctjlgp S?Kiézqgﬁtgggf%?\tﬂr%?gfgf bei dieser Belegung ohne Referenzfahrtsignal.)
3 (PZ)git? c?:g:;ri};:al) 16-Kontaktbelegung mit einem Positionszonensignal anstelle eines Zonensignals.
Parameter (PEA-Belegung)
Pin-Nummer Typ Aderfarbe 0 1 2_ - 3
e e 3 Positionen 16 Positionen 16 Positionen
(Pneumatik-Modus) (Zonensignal) (Positionensignal)
1A Orange (rot 1) SGA
1B SEA Orange (schwarz 1) SGB
2A 24V Hellblau (rot 1) EMS1
2B ov Hellblau (schwarz 1) EMS2
3A 24V Weiss (rot 1) 24V
3B oV Weiss (schwarz 1) BLK
4A 24V Gelb (rot 1) MPI
4B ov Gelb (schwarz 1) GND
5A 24V Rosa (rot 1) MPI
5B oV Rosa (schwarz 1) GND
6A Orange (rot 2) PCH STO PC1 PC1
6B Orange (schwarz 2) PC2 ST1 PC2 PC2
7A Eingang Hellblau (rot 2) PC4 ST2 PC4 PC4
7B Hellblau (schwarz 2) HOME - PC8 PC8
8A Weiss (1ot 2) CSTR RES CSTR CSTR
8B Weiss (schwarz 2) *STP *STP *STP *STP
9A Gelb (rot 2) PEND PEO PEND PEND
9B Ausgang Gelb (schwarz 2) HEND PE1 HEND HEND
10A Rosa (fot 2) ZONE PE2 ZONE PZONE
10B Rosa (schwarz 2) *ALM

Hinweis: Die mit Stern (*) gekennzeichneten Signale (ALM/STP) sind negativ beschaltet und immer aktiv.
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ERC2 Steuerung g3
Erlauterung der Signale —
(7]
2
Kategorie Signalbezeichnung Abkiirzung Funktionstibersicht g
SGA ¢ apri o
SEA Serielle Kommunikation - Bei serieller Kommunikation. 2
Not-Aus EMS1 Diese Signale werden zum Anschluf3 des Not-Aus-Schalters auf dem Hand- ‘?3 s
24V EMS2 programmiergerat benotigt. (Siehe Seite 301). =5
ov Bremse losen BKR Bei 0 V wird die Bremse zwangsgelost (150 mA erforderlich). .
PC1 Anwahl der Zielposition mit 4-bit Binarsignalen (oder 3-bit Binarsignalen, wenn _ 3
. - PC2 die 8-Position-E/A-Belegung gewahlt wurde). s3
Positionsnummern (binar) PC4 (Beispiel) Position 3 - Eingange PC1 und PC2. g
PC8 Position 7 = Eingange PC1, PC2 und PCA4.
. STO STO0-Eingang zum Verfahren der Achse zur Position 0 aktivieren; gilt auch fur ST1 und 2 2
direktes Verfahren ST1 ST2. (Der Betrieb kann allein mit diesen Signalen gestartet werden. Es braucht kein =5
zur Position 0-2 ST2 Startsignal programmiert zu werden.) =i
Eingang Referenzfahrt HOME Referenzfahrt beginnt an der steigenden Signalflanke. =5
e
Start CSTR Startsignal, das die Bewegung an der steigenden Signalflanke einleitet. =y E
*3TP Dieses Signal ist immer aktiv, solange die Achse normal arbeiten soll (negative Beschal- 3
Pause tung). Die Achse verzogert bis zum Halt an der EIN — AUS-Flanke dieses Signals. s
Dieses Signal wird aktiv, wenn die Achse die Zielposition erreicht hat und die Positio- S5
Position erreicht PEND nierung mit Einfahren in den Positioniertoleranzbereich abgeschlossen ist. Das Signal ]
wird ebenfalls zur Erkennung genutzt, ob die Positionierung beendet worden ist. =
Angefah PEO PEO wird bei Erreichen der Position 0 ausgegeben; gilt auch fur PE1 und PE2. 2
Posﬂ%?lgmrjﬁ?r?\er PE1 (Diese Signale sind nur dann wirksam, wenn die 3-Positionen-PEA-Belegung s
PE2 gewahlt wurde.) E
Referenzfahrt beendet HEND Dieses Signal wird bei Abschluss der Referenzfahrt aktiv. =
Ausgang Zone ZONE Dieses Signal wird mit Einfahren in die durch Parameter definierte Zone aktiv.
Positionszone PZONE Dieses Signal wird mit Einfahren in die durch Positionsdaten definierten Zonen aktiv.
Dieses Signal bleibt im Normalzustand aktiv und wird bei Auslosen eines Alarms
Alarm f
“ALM abgeschaltet (negative Beschaltung).
Der Zustand des Signals wird durch die LED oben auf der Motorabdeckung
angezeigt. (Grun bedeutet Normalzustand, rot heif3t Alarm.)
(Hinweis: Die mit Stern (*) gekennzeichneten Signale (ALM/STP) sind negativ beschaltet und immer aktiv. E §
Spezifikationen 2
H
Parameter Beschreibung =
Typ PEA-Spezifikation (NP/PN) | SEA-Spezifikation (SE) = g
Steuerung Vektorielle Feldschwachung (Patent beantragt) § =
Positionierbefehl Positionseingabe Positionseingabe / direkt numerische Eingabe der Positionsnummer =g
Positionen Maximal 16 Maximal 64
oty Positionsdaten und Parameter werden in einem nicht-fluchtigen Speicher abgelegt.
P Serieller EEPROM mit 100.000-facher Wiederbeschreibbarkeit.
PEA 6 zugeordnete Eingange / 4 zugeordnete Ausgénge| Keine
Elektromagnetische Bremse | Integrierte Schaltung, 24VDC + 10%, 0.15A max. 3
2-farbige LED Antrieb EIN (grun), Alarm/Spannungsversorgung Antriebsmotor ausgefallen (rot) =]
E/A Stromversorgung (Hinweis 1) | Identisch mit Stromversorgung der Steuerung (nicht getrennt)
Serielle Kommunikation RS485, 1-Kanal (extern angeschlossen) Modbus -
Absolutfunktion Nicht vorhanden §
Zwangslosen der elektromagnetischen Bremse | Zwangsgelost bei Beschaltung mit 0V (NPN) oder 24 V (PNP) | Zwangsgelost bei Beschaltung mit 24 V
Kabellange E/A-Kabel: 10 m max.
9 Serielles Verbindungskabel: 5 m max. §
Dielektrische Spannungsfestigkeit | DC500 V. 10MQ =
EMV EN55011 Klasse A Gruppe 1 (3 m)
Spannungsversorgung 24V+10% é
Stromaufnahme 2 A max. Ly
= Umgebungstemperatur 0~40°C
g Luftfeuchtigkeit Maximal 85% relative Feuchtigkeit (nicht kondensierend) >
& | Umgebungsbedingungen | Keine aggressiven Gase =
Schutzklasse P20
(Hinweis 1) Siehe Seite 302 zur Verwendung einer optisch entkoppelten E/A-Klemmleiste zur Trennung der E/A- Stromversorgung. (optional) -
i
>
(7]
m
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Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
yp Rotation Typ stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

Absolut-Einheit/ Steuerungs-
SSEL ASEL PSEL SCON ACON PCON I Gateway GiHIE

XSEL

ERC2 Steuerung

E/A-AnschluBplan

PEA-Typ NP (NPN)

Not-Aus-Signal

*Hellblau (rot 1) oA

60mA Max *Hellblau (schwarz 1) 5

B

<
J O_fO J Gelb (rot 1) 4A

Gelb (schwarz 1) 4B

Spannungsver-
sorgung der Ein-
gange (2 A min.)

24V ©
oV ©
FG ©

Rosa (rot 1) < 5A

5B

Rosa (schwarz 1)

Weiss (ot 1)

N\

3A
Weiss (schwarz 1)

Schalter fur Zwangslosen
der Bremse (Hinweis)*

Leitsteuerung
<SPS >

!

Orange (rot 2) & BA
Orange (schwarz 2) & 6B
| Heliblau (rot2) 74

ERC2 PEA-Typ

EMS1 Ausgang fur Hand-
programmiergerat

EMS2 mit Not-Aus-Taster

MPI

€D Stromversorgung

MPI Antriebsmotor

GND Stromversorgung

24V Steuerung

BKR

Normal AUS, EIN
wenn gelost
(Modelle mit Bremse)

* Bei Roboterkabeln andern sich die Farben wie folgt:

Aderfarbe Pin Nr.

Grau (rot 1) 2A
Grau (schwarz 1) 2B

Grau (rot 2) 7A
Grau (schwarz 2) 7B

der Bremse (Hinweis:

Leitsteuerung
<SPS >

!

Ausgangs-
seitig

|

4
Eingangs-
seitig

v

Orange (rot 2) < 6A

Orange (schwarz 2) < 6B
*Hellblau (rot 2) <7A

*Hellblau (schwarz 2) < 7B

Weiss (rot 2) < 8A

Weiss (schwarz 2) < 8B
Gelb (rot 2) < 9A

Gelb (schwarz 2) < 9B

Rosa (rot 2) < 10A

Rosa (schwarz 2)

EEEEEEEEE— (V=]

*(Hinweis: Fur das Zwangslosen der Bremse wird ein Schalter zwischen
BKR und 0 V installiert und anschlieBend der Schalter betatigt.)

(Nicht moglich) [J—22%e (0D 4o
Orange (schwarz1)< 1B

CN2 <
FG 1

wenn gelost
(Modelle mit Bremse)

Ein-/Ausgange
(Siehe E/A-Anschlusse
in der PEA-Signaltabelle)

SGA
SGB

Serielle Kommunikation

Ausgangs-
seitig Hellblau (schwarz 2) K 7B
l 80 5 ot 2) 8A Ein-/Ausgange
Weiss (schwarz2) g (Siehe E/A-Anschlusse
Gelb (rot 2 in der PEA-Signaltabelle)
4 ——gelbola) g
* Bei Roboterkabeln andern sich die Farben wie folgt: Eingangs- Gelb (schwarz2) o gp
Aderfarbe Pin-Nr. seitig |——Bosaola) «40A
Grau (rot 1) 2A v Rosa (schwarz 2) <10B
Grau (schwarz 1) 2B
Grau (ot 2) 7A . o Orange (0t1) - 1A SGA Serielle Kommunikation
Grau (schwarz 2) 7B (Nicht moglich) | |grange (schwarz 1B SGB |
CN2 < Erd
*(Hinweis: Fur das Zwangslosen der Bremse wird ein Schalter zwischen G rdung
BKR und 0 V installiert und anschlieBend der Schalter betatigt.) Lo |
ERC2 PEA-Typ
T ————
Not-Aus-Signal CN1
T o )
—LO Ot Hellblau (rot 1) A EMST Ausgang f-.l-“. Haqd-
! programmiergerat
/2 | 60mA Max *Hellblau (schwarz 1) mit Not-Aus-Taster
\M_9 EMS2
J — Gelb (rot 1)
O O J 4A MPI
Geb (schwazl) o 48 GND Stromversorgung
Spannungsver- Rosa(otl) o 5a MPI Antriebsmotor
sorgung der Ein- Rosa (schwarz 1)
gange (2 A min.) Weiss (ot 1) 5B GND Stromversorgung
24V © € 3A 24V Steuerung
Weiss (schwarz 1
oo LO/O 6iss (schwarz 1) 3B BKR
FG © Schalter fur Zwangslosen Normal AUS, EIN
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@g
E R 02 Steuerung 28
23
S =
«= o
S
SEA-Typ SE (Seriell) =2
= -
(2]
s
B ERC2 SEA-Typ .
[ 2z
£
e-CON-Stecker i =°
Orange (blay) 4 gGA Serielle Kommunikation -
Blau (gelb) > SGB ! - E
An Verteiler angeschlossen Braun (rot) s3
\ 3 5V =3
Grin (schwarz) 4 GND !
Netzwerkkabel g
(CB-ERC2-CTLO01) S e
Spannungsver- i Ss
sorgung der Ein-
gange (2 A min.) ) -
24v © Rot (violet) 5 p4v Stromversorgung l 2
Steuerung <3
o O Grau @y 6 BKR =&
Schalter fur Zwangslosen Normal AUS, EIN :
FG © der Bremse (Hinweis)* wenn gelost i -
(Modelle mit Bremse) 2 =
Not-Aus-Signal g8

1 ‘E. -
£
@

! s
=
=

1 E
1
* Die Farben in () gelten fur Roboterkabel. N Gelb (griin
O O @ 7 MPI Stromversorgung
Antriebsmotor

Gelb (orange) 8 GND I

1
< v«
FG @
ER
*(Hinweis: Fur das Zwangslosen der Bremse wird ein Schalter zwischen ! Erdung _i & %
BKR und 0 V installiert und anschlieBend der Schalter betatigt.) = - = = = X

Detaillierter Anschlussplan

Gateway
Doppeltgeschirmtes Kabel
mit verdrillten 2 Aderpaaren
— Empfehlung:
PORT IN |:| Taiyo Electric Ader & Kabel
— HK-SB/20276 XL
PORTN |[] 2PXAWG22
=T

— \ \

SDA |:| >< : T : T

— [ 1

! 1 ! 1

sps || ) )

[ [

GND I:l : | : |

e |0 (il 1)
— ) ]
Netzwerkkabel
CB-ERC2-CTLO001 (0.1m)
sGA | 1 Orange
Stromversorgungs- Blau
und E/A-Kabel SGB | 2
GND | 4

4-Wegeverteiler (AMP: 5-1473574-4)

e-CON-Stecker (AMP: 4-1473562-4)

Gehausefarbe: Grun

Orange 1

Blau

g
4 4

e-CON-Stecker (AMP: 3-1473562-4)
Gehausefarbe: Grun

-« 300
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Integrierte
Steuerung

Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten-
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungs-
modelle

Gateway

=
o
(]
o

SSEL ASEL PSEL SCON ACON

XSEL

ERCZ Steuerung

Not-Aus-Schaltung

Die ERC2-Serie besitzt keine eingebaute Not-Aus-Schaltung; deshalb muss der Kunde eine Not-Aus-Schaltung anhand der unten ab-
gebildeten Schaltlogik installieren. (Die unten abgebildete Schaltung ist zur Erklarung vereinfacht dargestellt. Um eine funktionssichere
Schaltung zu gewahrleisten, mussen IAl-Vorgaben eingehalten werden.)

Fur die Not-Aus-Schaltung einer Einzelachskonfiguration wird ein Relais eingesetzt, das von den Kontakten EMS1 und

Einzelachse EMS2 des Stromversorgungs- und E/A-Kabels zur Abschaltung der MPI (Stromversorgung Motor) gesteuert wird.
ovaav ERC Handprogrammiergerat
Externer Externer
Not-Aus- Not-Aus- Not-Aus-
Resetschalter ~ Schalter Schalter * Die links abgebildete
— EMS1 Schaltung bezieht sich auf
© eine PEA-Ausfuhrung. Bei
serieller Ausfuhrung muss
MC die Stromversorgung des
—O O—— Antriebsmotors Uber eine
externe Not-Aus-Schaltung
fM'C\ EMS2 unterbrochen werden
/" (60mA MAX) konnen, da ein Hand-
24V Strom- programmiergerat nicht
' ‘l versorgung anschlieBbar ist.
Bl | (s
—o:° U] NG ; IS
L0 o o— - Stromver{ Stromversorgung ,Jr_< Jr
Stromversorgung Antriebsmotor sorgung (* Steuerung
Antriebs-
GFD motor
L

Mehrere Achsen

Fur die Not-Aus-Schaltung einer Mehrachskonfiguration wird ein Relais eingesetzt, das von den Kontakten EMS1 und EMS2
des SEA-Konverters zur Abschaltung der MPI (Stromversorgung Motor).

oV 24V
(e) (e)

g1y

(Not-Aus-Signal)

Serieller Adapter
Modell: RCB-TU-SIO-A (B)

EMG1

Handprogrammiergerat

)

(60mA MAX)

—
(o)

EMG2

N\

l24v

ov )

| |

24V (Netzanschluss)

<l

- MPI (Stromversorgung Antriebgmotor)

Lo

[ e GND

24V (Netzanschluss)

°l

— MPI (Stromversorgung Antrieszmotor)

Lo

CeTGND
24V (Netzanschluss)

°l

ol

MPI (Stromversorgung Antriebsmotor)

Lo

[ eGND
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ERCZ Steuerung

funianajg
ENENNGENT]

[l Externe PEA-Klemmleiste |

Diese Klemmleiste trennt die Stromversorgung der E/As bzw. vereinfacht die Verkabelung mit einer SPS.
* Bei Einsatz einer Klemmleiste muss das optionale Spannungsversorgungs- und E/A-Kabel mit Steckern an beiden Seiten verwendet werden.

diL
-uaniyas

Eigenschaften e Die Ein-/Ausgange sind potenzialfrei, so dass fur eine SPS die E/As sowohl NPN als auch PNP beschaltet werden kbnnen.
e Eine LED Uberwacht den EIN/AUS-Status der Ein-/Ausgangssignale.

dA}-uabueys
qnyIs

- — =
Spezifikationen Parameter Spezifikation M Vertikale Anordnung = El
Spannungsversorgung DC24 V+10% Modell: RCB-TU-P10-A/AP sz
Umgebungstemperatur, 0~55°C, maximal 85% relative = =
Feuchtigkeit Feuchtigkeit (nicht kondensierend) _HINWEIS g o
Anzahl der Eingange 6 . . 5 o
Bei Einsatz einer S e
Eingangsspannung DC24 V+10% ERC2-PN (PNP) =
Eingangs- | Eingangsstrom 7 mA/Schaltung (bipolar) wird RCB-TU-PEA- - ES
seitig Zulassiger Kriechstrom | 1 mA / Kontakt (etwa2 ma bei normaler Temperatur) | ~AP/BP (kompatibel (44 lus | = §
it PNP . =
Betriebsspannung Eingang EIN: Min. 16 V (4.5 mA) C;'rwend)et M Horizontal Anordnung 5
(mit Erdung) Ausgang AUS: Max. 5 V (1.3 mA) : Modell: RGB-TU-PI0-B/BP -
Anzahl der Ausgange 4 - % =
Nennlastspannung DC24 V ‘—E =
Ausgangs- | Maximaler Strom 60 mA/Kontakt '“’
seitig Restspannung 2V max. /60 mA g
Kurzschluss- und =
Ugcezrstroumschlijtz Sicherungswiderstand (27(2, 0.1W) e
Schaltplan DC24Vv Not-Aus-Schaltung
Handprogrammiergerat
oder PC-Software (PEA-Ausfuhrung)
m SHN; - .. «
Spannungsversorgungs- und E/A-Kabel  (PEA-Verdrahtung) =2
(Stecker an beiden Seiten) (Option) 2=
<Modell: CB-ERC-PWBIQ *** -H6> E/A-Klemmleiste (Option) SPS ;%
Standard 1m /3m/5m Modell: RCB-TU-PIO-A (B) '
£
2
Il SEA-Konverter | M Vertikale Anordnung 2
Dieser Konverter ermoglicht die RS232-Kommunikation durch AnschlieBen einer seriellen Modell: RCB'SSEIOD'A o=
Ubertragungsleitung (SGA, SGB) an das Stromversorgungs- und E/A-Kabel. Dazu gehort ein s B gEE
9-adriges, D-sub-Kreuzungskabel fur den PC-Anschluss ° g
. . ) . . = OF ==
Eigenschaften e Der Anschluss fur ein Handprogrammiergerat oder PC-Kabel kann an jede ; _
beliebige Stelle auBerhalb der Achse gelegt werden. 5 ® @
* Mehrere Achsen kbnnen an einen PC angeschlossen und Uber serielle zzz
Kommunikation gesteuert werden. 8 @)
M Horizontale Anordnung
Modell: RCB-TU-S10-B 3
Spezifikationen Parameter Spezifikation 2
Spannungsversorgung DC24V+10%
Umgebungstemperatur, 0~55°C, maximal 85% relative =
Feuchtigkeit Feuchtigkeit (nicht kondensierend) S
=
Abschlusswiderstand 120 () (installiert)
(7]
()
2
Hand-
Schaltplan DC24Vv Not-Aus-Schaltung programmier-
gerat
0
A
(]
i‘B:DE <10 =) H 9-adriges, D-sub-Kreuzungskabel
Spannungsversorgungs- und E/A-Kabel ] (vom Kunden bereitzustellen) [
(Stecker nur an einer Seite) (von Kunde bereitzustellen) . 7
<Modell: CB-ERC-PWBIO +:> Mol RoB Bl (B * Das PC-Softwarekabel -
: N odell: -TU-SIO- -Softw.
<Modell: CB-ERC2-PWBIO *++>*1 kann nicht verwendet werden.
Standard 1m/3m/5m
PC a2
*1 Bei serieller Ansteuerung wird ein Netzwerkkabel zur Verbindung mit einem SEA-Konverter eingesetzt. b
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Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub Schlitten- Integrierte
Typ Rotation Typ stangen-Typ Typ Steuerung

geschitzer Typ

Steuerungen

Steuerungs-
modelle

Gateway

Absolut-Einheit/
Touch-Panel

SSEL ASEL PSEL SCON ACON PCON

XSEL

E RC2 Steuerung

[ ] Handprogrammierger’éte Eingabegerat mit allen Funktionen fiir Test und Einstellung. Dazu gehéren die Eingabe von Positionsdaten, Test,
sowie Uberwachung aktueller Achspositionen und Ein-/Ausgangssignale.

Spritzwassergeschiitztes

Bezeichnung Handprogrammiergerét Handprogrammiergerat Dateneingabegerat
RCM-T (Standard Spezifikation)
Modell -
RCM-TD (mit Sicherheitsschalter *1) CON-T-ENG LR
Konformitét — _

AuBenansicht

Anwenderfreundliches Standard-Hand-
programmiergerat mit groBem LCD-Bildschirm.
Totmannschalter fiir zusatzlichen Schutz
ebenfalls vorhanden

Eigenschaften

Robustes Handprogrammiergerat (Schutz-
klasse IP 54). Benutzerfreundliche Direkt-
Tasten fiir Fahren/Anhalten; Servo Ein/Aus,
Tipp-Achsenbewegung, Homing.

Niutzliches Dateneingabegeréat mit den
gesamten Einstellfunktionen fiir alle Para-
meter, auBer Achssteuerung.

* Dieses Gerat ermoglicht keine von

20 Zeichen x 4 Zeilen auf einem LCD-Bildschirm | 16 Zeichen x 2 Zeilen auf einem LCD-Bildschirm

Display 21 Zeichen x 16 Zeilen auf einem LCD-Bildschirm
Gewicht ca. 550 g ca. 400 g ca. 360 g
Kabellange 5m 5m 5m
Umge?galgﬁ;[izwé)i?ratur, Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: Maximal 85% relative Feuchtigkeit (CON-T-ENG 10~90%)
105 23
—— —
\
AuBen- ‘ "
abmessungen @1 2 o
80 _—

*1 Der Totmannschalter ist ein 3-Punkt-Sicherheitsschalter, der bei Mittelbetatigung die Achse einschaltet.

B PC-Software

und Dauerbetrieb.

W Set
RS232-Kommunikation -
Modell RCM-101-MW-EU P
TN
<Umfang> PC-Software (CD-ROM),
PC-Kabel _‘ﬂ
bl

(Kommunikationskabel
+ RS232-Konverter)

[ *wm e s e o ] CIEr=

MR LR 531 Al wede] 00

S T i Ine.

Lecaniam|

|| wwieq | tpead B0 lense]

303 ..

Softwareprogramm zur Eingabe von Positionsdaten und Steuerung von Testablaufen.
Es erleichtert wesentlich die Fehlersuche und bietet vielfaltige Funktionen, wie Tippbetrieb, Feinverstellung, Schrittbetrieb

B Set
USB-Kommunikation

Modell RCM-101-USB-EU a

<Umfang> PC-Software (CD-ROM), T/

PC-Kabel 4 ) -
- ¥\ . |

(Kommunikationskabel + USB- N \

Konverter + USB-Kabel)

FFRTEEN




E RC2 Steuerung

funianajg
ENENNGENT]

Kabel und Ersatzteile

Motorstrom- und E/A-Kabel / Motorstrom- und E/A-Roboterkabel fur PEA-Typ
modell CB-ERC-PWBIO[I]_1/CB-ERC-PWBIO[ I I-RB oo, B a0 o

* Farbe |Signal| Nr. el
Q/nschlugs JagTKabeIende I = o
(V0.5-3 by JST) B O . ]

Felblau ol 1)

] Helblau (schw. 1) [ Grau (schwarz 1)

Y 3A | 24V | Weissfot1)

3B | BKR_ | Weiss schw. 1)

@) 4A | MPI | Gebut])
4B [ GND | Geh [schwarz 1)

) 5A | MPI Rosa ot )

dAp
-uaniyas

tA}-uabuejs
-qnyasg

L 30, (Einheit: mm) {

T
A}
-aejd/-uny

uonejoy
Jajia1g

5B |G Fosa schvarz 1]
] B6A | El Orange (rot2)
6B | El Orange (schw. 2)

HERERITENRD

D |

1

2

3 | Helblau rot2)
B | EIN 4 |Helbku schw.
A | EIN 5 | Wessrot2)

6

1

2

3

4

|
8
E

! 8B | EIN 6 | Wesss.2) | «—
(30) (15) &) SA [AU Gb[o] | +—
9B [AUS 2| Gng | «—
10A [AU R0l | <— =
! 10B [AUS 4] Rsalstng | «— )
i <] =3
Verdrilltes ® =
Kabel ] ) 3
Geschirmte
Erdung —_ 1 1 Leitung =
s
HE
modeli CB-ERC-PWBIO ][I 1-H6/CB-ERC-PWBIOL I IC-RB-H6 OO0 et e Koo U a0, S

(2]
- E
SGA | 1A ] 1A | SGA =
SGB | 1B 1B |scB H
EMST | 2A - 2A [EMST =
EMS2]| 2B 2B |[EMS2 =
30 L 30, (Einheit: mm) £ay s ) SA 1 2av
MPI | 4A 4A | MPI
- GND | 4B ] 4B | GND
=] MPI_| 5A SA | MPI
—~ B —~ GND | 5B ) 5B | GND
& ‘ ‘ 5 Q EIN 1] 6A & 6A [ EIN 1
-~ m ~ EIN2| 6B 6B | EIN 2
=] EIN3| 7A ] 7A |EIN3
EIN4| 7B 7B |EIN4
EIN5| 8A 8A | EIN
(15) }_&‘ a ENGEE ] sb e )
AUS 1] 9A &) SA |AUS 1 = E
Steckergehause: 1-1318118-9 (AMP) riaahi SAla0eS 22
Steckereinsatz: 1318108-1 (AMP) AUS 4] 108 ) 108 |AUS 4 25
] &
‘ <] ) o
Verdrilltes Kabel —] (L':‘q?chlrmte s
Erdung YT Leitung 2
2
Motorstrom- und E/A-Kabel / Motorstrom- und E/A-Roboterkabel fur SEA-Typ
==
" "
[0 spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis =3
Modell CB-ERCZ-PWBIODDD/CB-ERCZ-PWBIO DDD-RB 20 10 m sind méglich. Beispiel) 080 = 8 m % E
CN2 Ader | Farbe | Signal 2%
Hersteller: JST Orange | SGA |1 ] 1] SGA
Gehause: PAP-04V-Sx1 AwG2e |_Blau SGB_ |2 SGB
Kontakte: SPHD-001T-P0.5x4 L Braun 5V [3 ] 5V
Grun GND |4 GND

MPI

GND | Schwarz | Orange

2
3
4
:@: 5 |Control power
6| Brake
7
8
[o]

Ohne Stecker [ é‘éj Verdrilltes Kabel T Geschirmt Geschirmt g
Hersteller: JST . (=]
-V0.5-3 - Hersteller: JST Erdung =
Model: V0.5-3 Gehause: YLP-09Vxi
Kontakte: SYF-01T-P0.5Ax9
Netzwerk-Kabel =
[=]
Modell CB-ERC2-CTLOO1 2
Ader: UL1007 #22AWG N| Signal | Farbe |  Ader
] 1 Orange SGA |1 1 SGA Orange »
2 2 CN2 Blau sGB__|2] 2| sGB Blau CN1 (]
CN2 S | 3 AWG22 [ Braun ano fal— [a[ s — AWG22 =
Hersteller: AMP = 4 NG |4 4] GND Grun
e-CON-Stecker 4 (griin) |C_|IN1 ler: JST
Modell: 4-1473562-4 100 ersteller:
mm Gehause: PALR-04VFx1
Kontakte:SPAL-001T-P0.5x4 3
m
-
Kommunikationskabel
Modell CB-ERC2-S10020 _
(7]
2m der Signal Signal p
1 SGA Gelb
1 Gelb SGA |2 2| SGB Orange
D 2 AWG28 Rot GND (3 g 3 5V Braun AWG28
3 Orange SGB |4 4| GND Rot o
T/20879-SP 6x2BAWG 4 Ne— e i
CN1
CN2 Hersteller: JST
Japan Chain Terminal Gehause: PALR-04VFx1
Modularer Stecker: NTC-66R Kontakte: SPAL-001T-P0.5x4
ﬁ
m
-
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