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BENEFICIAR

NEFICIO )
Controlador compactoque pod ser.conectado
para o codificador absoluto sem bateri@.
[ZGUIPAGG COM IMNGHES TTEIE C pIECHhYEHG,

Para produtos com codificador absoluto sem bateria

A manutencgdo da bateria ndo é necessaria, pois o dispositivo ndo precisa de bateria. O retorno a posicao inicial ndo é
necessario durante a configuragao inicial, apos a parada de emergéncia ou quando o dispositivo é reiniciado apés uma falha.
O tempo de inatividade pode ser reduzido e os custos de fabricagéo, diminuidos. Além disso, o preco é o mesmo do
encoder incremental existente.

@‘ Encoder absoluto sem bateria

Sem bateria, sem manutencé&o, sem
\

. @ necessidade de localizagao adtgmatica e sem aumento de preco.

1. O retorno para casa ndo é necessario, visto que o armazenamento de posi¢&o & Naohacomo Voltar ad matlelo incremental.
O sistema esté instalado.

2. O sensor de verificagdo da posicéo inicial (-) ndo é necessario, pois ndo retorna a
posicéo inicial ao ligar o aparelho.

3. N&o é necessario remover a carga Util durante a operagéo, mesmo que a maquina
pare devido a uma parada de emergéncia, etc.

4. N&o é necessario criar um retorno problematico para casa.

programa mesmo quando ele para dentro de uma maquina complexa.

1. Nao requer manutengao da bateria

2. N&o requer espago para bateria

Sistema de armazenamento de posi¢&o integrado

EFU'I-

Tipo Power CON®

Todos os controladores sdo compativeis com o driver de alta poténcia “Power CON”,
gue pode melhorar o desempenho dos atuadores RCP4, RCP5 e RCP6.

Usar a opgdo "Power con" aumentara a poténcia do motor de passo em 50%.

Isso pode reduzir o tempo de ciclo e melhorar a produtividade do equipamento.

Equipado com funcéo de ajuste inteligente

Suporta a funcéo de ajuste inteligente, permitindo a configuragdo ideal dos valores de
velocidade e aceleragdo/desaceleragdo com base na carga til.( *)

(*) Ao utilizar a funcéo de ajuste inteligente, é necessario o software para PC ou o TB - 02 (ferramenta de aprendizagem).
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/| Funcdo de monitoramento aprimorada

Tela de fungdes do monitor (Exemplo)
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*
A aquisi¢do de dados comegara
no momento em que o contedido

selecionado for alterado.

Manutencao preventiva

*
Vocé pode selecionar o

conteddo que deseja monitorar.

E possivel exibir as informagdes
do atuador e do controlador durante a
operagao, utilizando o software para PC, como uma

forma de onda na tela do computador.

*
Informagdes exibiveis: Valor atual do comando,
Velocidade/Posicao atual, sinal PIO
(Iniciar, Posicionamento concluido, Alarme e outros)

Ao definir arbitrariamente o ponto de mudanca
e o tempo de operagéo do sinal PIO, também
é fornecida a funcéo de disparo que permite

iniciar a exibicdo da forma de onda na tela do PC.

Um aviso é emitido antes que um erro de sobrecarga seja gerado devido a uma alteragdo no valor médio da corrente.

<Imagem da Operacao>
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Ocorreu um erro de sobrecarga.

Operagao normal

(Operagéo parada)

Erro
detecgéo

Aviso
deteccéo

Tempo

=== 0 aumento e a sobrecarga da resisténcia ao deslizamento
devido a falta de manuteng&o da guia e do fuso de
esferas aumentam a corrente aplicada ao motor. ° Ao utilizar a fu ngéo
de manutencéo preditiva,
Como resultado, ocorre um erro de ~
voce consegue
sobrecarga e o dispositivo para. .
evitar paradas urgentes
= Se néo for aplicada graxa na guia e no fuso de em seu sistema.
esferas, a resisténcia ao deslizamento aumenta e .
a corrente aplicada ao motor aumenta gradualmente. » Reduz eficazmente
Um aviso ¢ emitido quando a corrente atinge o custos de mao de obra, pois
limite definido pelo usuério. o pessoal de manutengao pode
Neste momento, o dispositivo ndo ira parar, ser minimizado ao minimo

mas, por favor, realize uma inspegao
ou manutenc&o para eliminar a causa

imediatamente.

[ Operacao normal

" Mais funcionalidades em relagcdo aos modelos anteriores.

necessario.

Ponto de posicionamento  Rede de campo

CYBIPLBITODOS . . x x . N&o isolado | Padréo 16 pontos x

i Méxiodo 64

PCON

cB . . . . . Isolado pontos. Padréo de 64 ponfos. .

" Mévio-do 512
CYBIPLBITODOS o * x . N&o isolado | pontos. Padréo de 16 porfos. x

ACON imo-de4 5
cB . . . . Isolado Padr&o 64 pontos .

Méio-do512
CYBIPLB/TODOS x x x . N&o isolado | pontos. Padréo de 16 porftos. x

DCON M de-64-
cB x x . . Isolado pontos. Padr&o de 64 ponfos. .
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Machine Translated by Google
Controlador PCON-CYB/PLB/POB

P C O/NJ -CYB/PLB/TODOS {

Controlador de

posicdo para RoboCylinder

Lista de Modelos

Controlador de posicionamento compativel com RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2. Linha com 3 modelos que suportam diversos controles.

Modelo CYB PLB/POB

Tipo Tipo de posicionador/valvula solenoide Tipo de controle de trem de pulsos

Vista externa

Namero de posi¢des 64 pontos ‘

PCON — [ ] - [ Jasua — [ J-[_1-0 - [

série Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Tipo de E/S Cabo de E/S Fonte de energia Montagem do atuador
comprimento tensdo especificacédo

PIO (NPN)
especificacdo
PIO (PNP)
especificacéo

motor de passo de 20 quadros
24 vCC

motor de passo de 20 quadros
(RCP3-RA2 tipo dedicado de alto empuxo,

Especificacéo de
montagem com parafuso

Absolutamente sem bateria

(Em branco)
Incremental

Especificagéo de
montagem em trilho DIN

Posicionador /
Vélvula solenoide tipo

Tipo de controle de trem de pulsos
ipo de receptor diferencial

Tipo de controle de trem de pulsos
ipo coletor aberto)

motor de passo de 28 quadros

Sem cabo

motor de passo de 28 quadros

(tipo dedicado RCP2-RA3/RGD3) 2m (Padr&o)

motor de passo de 35 quadros

motor de passo de 42 quadros

Motor de passo de 42 frames (RCP4-RA5C/RCP5W-
RAGC (tipo dedicado de alto empuxo) * 0 modelo POB possui um comprimento maximo de cabo de 2m.

motor de passo de 56 quadros

3 PCON-CYB/PLB/TODOS
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Controlador PCON-CYB/PLB/POB

figuracéo do sistema

software para PC

(Consulte a pagina 11)

Tipo de conexdo RS232
<Namero do modelo: RCM-101-MW>

tipo de conexdo USB
<Nuamero do modelo: RCM-101-USB>

O cabo € fornecido

com software compativel

com PC.

< Atuador conectavel >

Série RCP2

Cabo integrado do codificador do motor

SIS <)

PLC

I —

Cabo de E/SCYB
CB-PAD-PIO 020 CB-PAD-PIOS 020

Comprimento do cabo: Padrao 2m

||l|||||h Consule a pagina 11 para

obter informacdes sobre o cabo de manutengéo.

Comprimento do cabo: Padrao 2m

Consulte a pagina 11 para.

obter informagdes sobre o cabo de manutencéo.

/—EE ﬁ
\

]|

Fornecido com o atuador

Codificador de motor integrado
Cabo do robo

Fornecido com o atuador

Integrado
Codificador de motor
Cabo do robd

Fornecido com o atuador

Codificador de motor integrado
Cabo do robd

Cabo integrado do codificador do motor

Fornecido com o atuador

Codificador de motor integrado
Cabo do robo

Fornecido com o atuador

Cabo integrado do codificador do motor

Codificador de motor integrado
Cabo do robd

1A1

Cabo plano de E/S para PLB/POB com blindagem

Os periféricos s&o os mesmos para todos os controladores.

Fonte de alimentacédo de 24 VCC

<Ntmero do modelo: PS-241 (entrada de 100 V)>
<Ntmero do modelo: PS-242 (entrada de 200 V)>

Painel de ensino
sensivel ao toque

Consulte a pagina 10.
<Numero do modelo TB-02-y>

* O cabo do encoder do
motor varia
dependendo do atuador.
Caso precise obter
Para substituir o cabo,
consulte as paginas 10 e 11.

Série RCP3

Série RCP4

PCON-CYB/PLB/TODOS I



Machine Translated by Google

Controlador PCON-CYB/PLB/POB

m posicionador/valvula solenoide tipo (PCON

Selecéo de parametros (padréo PIO)
0 1 2 3 4 5 6
Modo 1 da valvula Valvula solenoide Modo solendide Modo solenéide Selegéo do usuario
Modo de posicionamento - e g P N
solenoide modo 2 dnico duplo modo Comunicagé&o serial
Namero de Um de 4, 8, 16,
Aineie Categoria pontos de 16 pontos 7 pontos 3 pontos 2 pontos 2 pontos 32, 64 pontos 768 pontos
nimero posicionamento (Selegao)
Sinal de zona y x y y 3. y
Comunicagé&o serial
Sinal de zona de N N (Modbus)
y x y y y y
posicdo Consulte o manual de
operagéao.

5 INO PC1 STO STO STO STO

6 IN1 PC2 ST1 ST1(JOG+) - ST1(-) Qualquer

7 IN2 PC4 sT2 sT2() - ASTR sinal que ndo

seja o nimero da
8 IN3 PC8 SIS - - .
9 Entrada IN4 LAR ST4 FILHO FILHO FILHO posicdo de
comando,
s - * *
10 INS STP ST5 STP STP CSTR, pode ser
11 IN6 CSTR ST6 - - - .
selecionado na entrada.

12 IN7 RES RES RES RES RES

13 OuTo PM1 (ALM1) PEO LSO LSO0/PEO LS0/PEO

14 ouT1 PM2 (ALM2) PE1 LS1(TRQS) LS1/PE1 LS1/PE1 Qualquer

15 ouT2 PM4 (ALM4) PE2 Ls2(-) PSFL PSFL sinal que ndo seja o

16 ouT3 PM8 (ALM8) PE3 MAO MAO MAO Posicao

i ida ne
17 Saida ouT4 MAO PE4 sv sv sv concluida n°,
PEND pode ser
18 ouTs PZONE/ZONA1 PE5S ZONA P/ZONA1 PZQNA/ZONA1 PZONA/ZONAL selecionada em
19 ouTe PEND PE6 *ALML *ALML *ALML
entrada.
20 ouT7 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM

(Nota 1) Na tabela acima, o simbolo de asterisco* ao lado do c6digo indica um sinal de Iégica reversa.
(Nota 2) Em todos os padrdes PIO diferentes de 1, este sinal pode ser trocado com PZONE configurando o parametro n® 149 de acordo.

(Nota 3) Os sinais entre parénteses séo efetivos antes da concluséo do retorno a origem quando

(Nota 4) Pinos 13 e 14 do padréo PIO 3 ou 4

Sinais de E/S em pos

paraa i dei (ALM 1 a 8 estdo excluidos.)

, E possivel selecionar PE * e LS * configurando o parametro n° 186.

icionador/valvula solenoide tipo (PCO

Dependendo das configurages do controlador, os sinais disponiveis séo diferentes.
Verifique as funcdes disponiveis consultando a tabela de sinais.

Abreviagdo de Sinal de Categoria Nome do sinal Descri¢do da fungdo
PC1lyPC8 Posic&o do comando N°. Insira 0 ntimero da posigéo desejada (entrada binaria).
LAR Retorno para casa A operagao de retorno & base ¢ executada quando este sinal é ativado.
*STP Pausa O atuador desacelera até parar quando este sinal € DESLIGADO.
Durante a parada, o movimento restante fica suspenso. Ele é retomado quando o sinal é acionado.
CSTR Estroboscépio PTP (Sinal de partida) Comece a se mover para a posicao definida na posicéo de comando.
- Os alarmes atuais séo reiniciados quando este sinal é ativado. Além disso, é possivel cancelar o saldo de viagem restante quando
Entrada RES Reiniciar
ele é ativado durante o estado de pausa (* STP esta DESATIVADO).
" No modo de vélvula solenoide, ela se move para a posicéo especificada quando este sinal é ativado. (O sinal de partida néo &
STO0y6 Sinal de partida )
necessario.)
FILHO Servo ligado 0O servo esté LIGADO enquanto este sinal estiver LIGADO e DESLIGADO enquanto o sinal estiver DESLIGADO.
ASTR Sinal de operagéo de Quando este sinal é ativado, o deslocamento continuo entre dois pontos é realizado. Se este sinal for desativado durante o movimento,
ciclo continuo o veiculo para apds atingir a posicéo de destino atual.
PM1 a PM8 Posig&o concluida n°. Ele exibe (saida binaria) o nimero da posic&o alcancada apés a concluséo do posicionamento.
MAO Retorno para casa concluido. Este sinal é ativado ap6s o retorno completo para casa.
ZONA1 Sinal da Zona 1. Este sinal € ativado quando a posicdo atual do atuador se encontra dentro da faixa de parametros definida.
Este sinal é ativado quando a posicéo atual do atuador entra na zona desejada, definida pelos dados de posi¢éo, durante o movimento
ZONA P Zona de posicao para essa posigao.
E possivel selecionar com a ZONA 1; a ZONA P s6 entra em vigor ao mover para a posi¢éo definida.
- . Este sinal é ativado quando o objeto entra na faixa de posicionamento apés se mover. Ele permanece ativado mesmo se
PEND Posicionamento concluido ) -
ultrapassar a faixa de posicionamento.
- *ALM Alarme Este sinal liga-se quando o controlador esta normal e desliga-se quando é gerado um alarme.
aida "
PEO0y6 Posigéo atual n°. No modo 1 da valvula solenoide, este sinal é ativado apés a conclusédo do movimento.
o Este sinal é ativado quando a posi¢éo atual do atuador entra na faixa de posicionamento. No estado de retorno a posicéo inicial completo,
Lsoy2 saida do interruptor de limite i N . J :
este sinal € emitido mesmo antes do comando de movimento ou quando o servo esta desligado.
sV Servo ligado Este sinal é ativado quando o servo est4 ligado.
SALML Alarme de falha menor Este sinal esta LIGADO em condi¢des normais e DESLIGADO quando um alarme de nivel de mensagem é gerado. (A operagdo
continuara.)
PSFL Movimento de empurrar sem carga Este sinal é ativado quando o mecanismo de empurrar € descarregado.
Caodigo de alarme ALM] y ALM8 Quando um alarme é gerado em um nivel igual ou superior ao nivel de liberagdo da operacéo, este sinal emite os detalhes do
alarme usando um cddigo binario.

(Nota) Os sinais acima marcados com (*) normalmente estdo LIGADOS e DESLIGADOS durante a operagéo.

5 PCON-CYB/PLB/TODOS



Machine Translated by Google
Controlador PCON-CYB/PLB/POB

Sinais de E/S no tipo de controle de trem de pulsos (PCON-PLB/POB)

P 0 (padréo PIO)
0 1
Modo de conex&o de eixo incremental Modo de conex&o de eixo absoluto
Categoria do nimero PIN
Ntimero de pontos de posicionamento 0 1
Sinal de zona 1 1
1 PP PP
2 Entrada de trem PP PP
3 de pulsos IEG IE.G
4 - -
5 INO FILHO FILHO
6 IN1 RES RES
7 IN2 LAR LAR
8 IN3 TL TL
9 Entrada IN4 CSTP CSTP
10 INS DCLR DCLR
11 IN6 BKRL BKRL
12 IN7 - RSTR
13 ouTo POTENCIA POTENCIA
14 ouT1 sv sV
15 ouT2 INP INP
16 ouTs MAO MAO
17 Saios ouT4 TLR TLR
18 ouTs ZONA 1 ZONA 1
19 OuT6 *ALML RENDER
20 ouT7 *ALM *ALM

(Nota) Os sinais acima marcados com (*) normalmente estdo LIGADOS e DESLIGADOS durante a operagao.

Sinais de E

no tipo de c ole de trem de pulsos (PCON-PLB/POB)

Dependendo do tipo e da configuragdo do controlador, os sinais disponiveis variam. Consulte a tabela de sinais para verificar as
funcdes disponiveis.

Abreviacdo dJ Sinal de Categoria Nome do sinal Descricdo da funcao

/PP Entrada de trem de pulsos (§)
Entrada PP Os pulsos s&o inseridos a partir do host.
Entrada de trem de pulsos (+)
de trem « Diferencial (tipo PLB) ¥ 200kpps
IE.G Entrada de trem de pulsos () . -
de pulsos * Coletor aberto (tipo PLB) y 60kpps
,,,,,,,, Entrada de trem de pulsos (+)
FILHO Servo ligado O servo esté LIGADO enquanto este sinal estiver LIGADO e DESLIGADO enquanto o sinal estiver DESLIGADO.
RES Reiniciar Os alarmes atuais s&o reiniciados quando este sinal é ativado.
LAR Retorno para casa Quando o sinal esta LIGADO, a operagéo de retorno a base é executada.
L Selegéo do limite de torque Quando esse sinal é ativado, o torque do motor é limitado ao valor definido pelo parametro.
O atuador €é parado & for¢a quando esse sinal permanece LIGADO por 16 ms ou mais.
Entrada CsTP Parada forcada . .
O atuador desacelera até parar no torque definido no controlador e o servo desliga.
DCLR Contador de desvios zerado Este sinal zera o contador de desvios.
BKRL Liberagao forgada do freio O freio é liberado a forca.

comando de movimentacéo da

RSTR - icao defini 4 o i i 3
posicéo de referéncia Mova-se para a posi¢ao definida pelo parametro n° 167 quando o sinal for ativado. (Apenas para o padréo PI1O 1)
FEEER Sistema pronto Este sinal é ativado quando o controlador fica pronto apds a alimentagéo principal ser ligada.
Sv Status Servo LIGADO Este sinal é ativado quando o servo esté ligado.
- Este sinal é ativado quando a quanti de pulsos de to no contador de desvios cai dentro da faixa de posicéo.
INP Posicionamento concluido
MAO Retorno para casa concluido Este sinal é ativado apds o retorno completo para casa.
o TLR Torque limitado Este sinal ¢ ativado ao atingir o limite de torque enquanto o torque estiver limitado.
aida
ZONA 1 Sinal de zona 1 Este sinal é ativado quando a posi¢do atual do atuador se encontra dentro da faixa de parametros definida.
CALML Alarme de falha menor Este sinal esta LIGADO em condi¢es normais e DESLIGADO quando um alarme de nivel de mensagem é gerado. (A operagéo continuara.)

Movimento da posicéo de
RENDER . Este sinal é ativado quando a movimentag&o para a posi¢ao definida no parametro n° 167 é concluida. (Apenas para o padréo PIO 1)
referéncia concluido

*ALM Alarme Este sinal liga-se quando o controlador esta normal e desliga-se quando é gerado um alarme.

(Nota) Os sinais acima marcados com (*) normalmente estdo LIGADOS e DESLIGADOS durante a operag&o.
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Controlador PCON-CYB/PLB/POB

Especificacdo de E/S

Os trés tipos de controladores (CYB, PLB/POB) distinguem-se pelas suas especificagfes de entrada/saida. Além
disso, o modo de posicionador e 0 modo de valvula solenoide permitem alterar o contetddo do sinal de entrada/saida de acordo com a

configuragdo do controlador, possibilitando a utilizagdo de multiplas fungoes.

. Funcao por tipo de controlador

Modelo

CcYB

PLB/POB

Nome

Tipo de posicionador/valvula solenoide

Resumo
Tipo de controle de trem de pulsos

Modo de posicdes

E 0 modo de operagéo basico que funciona especificando o nimero da posigéo e
inserindo o sinal de partida.

E possivel realizar o movimento si te lig: ) 0s sinais de posi¢ao.
Modo de valvula solenoide . X Este modo opera com os mesmos controles das valvulas solenoides dos cilindros
pneumaticos.

Modo de trem de pulsos

Este modo pode operar livremente com o seu controlador de trem de pulsos sem a

necessidade de inserir dados de posicéo.

uito de entrada/saida PIO (exceto entrada de

. EspecificagGes de entrada externa

. Especificagbes da saida externa

Item

Especificacédo

Item Especificacao

Tenséo de entrada

DC24V +10%

Tenséo de carga DC24V £10%

Corrente de entrada

5mA, 1 circuito

corrente de carga maxima 50mA, 1 circuito

Tenso LIGADO/DESLIGADO Tens&o de ativag&o: 18 VCC min. tensao residual 2V ou menos
ISnsAo e deslipamenta:6/CC max: Método de isolamento Néo isolado
Corrente de fuga 1 mA ou menos / 1 ponto
Método de isolamento N&o isolado
Especificagdo NPN Especificagdo NPN
Controlador de energia
alimentagdo 24 V
15§
- Carregar

Termina| de entrada

Terminal de saida

Interno
Interno

o circuito
circuito
Controlador de energia Controlador de energia
alimentagdo 0 V/ alimentagéo 0 V
Especificacdo PNP Especificacdo PNP
Controlador de energia
Controlador de energia
alimentagéo 24 V
alimentagdo 24 V
N - Interno
circuito
Terminal de entrada

Interno

circuito 159 Terminal de saida

u-:@

Controlador de energia

alimentag&o 0 V

7 PCON-CYB/PLB/TODOS
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Controlador PCON-CYB/PLB/POB

Ci

ito de entrada de trem de pulsos

. Motorista de linha diferencial

. Coletor aberto

Numero méaximo de pulsos de entrada: Driver de linha diferencial méax. 200kpps
Método de isolamento : N&o isolado

Comprimento méaximo do cabo: 10m

Método de isolamento

Comprimento méaximo do cabo: 2m

Numero méaximo de pulsos de entrada: Coletor aberto, maximo de 60 kpps
: N&o isolado

* A fonte de alimentacéo da unidade de saida do trem de pulsos no lado do PLC e o controle

A alimentagao do controlador ou a linha GND devem ser as mesmas.

Unidade host PCON-PLB
v
Trem de pulsos ' TEDERRE
" ' conector
saida '
. >
- 4 2PP
'
'
I » 1/PP
T >
'
. »
L 4NP
H
'
' »
H - 3INP
'
Motorista de linha 'l
26C31 ou equivalente.

ov

}———3 Controlador

Fonte de alimentagao 0 V

* A fonte de alimentag&o da unidade de saida do trem de pulsos no lado do PLC e o controle

A alimentagao do controlador ou a linha GND devem ser as mesmas.

Unidade host

Saida de trem de pulsos i

PCON-POB

Recomenda-se fonte

de alimentagéo de
24V para o

v

* Funciona mesmo
sem estar conectado

Linha de alit

v

de 0V do controlador

v

1/PP

3/NP

v

Conector de
trem de pulsos

padréo de trem de pulsos de comando

padrdo de trem de pulsos de comando Terminal de entrada Avancar Reverter
Trem de pulsos para frente PP-/PP i l
Trem de pulsos reverso NP-/NP
Um trem de pulsos direto indica a quantidade de rotagdo do motor na diregéo direta, enquanto um trem de pulsos reverso indica a quantidade de rotagéo do motor na diregéo inversa.
Trem de pulsos PP./PP m m
Légica
reversa Baixo Alto
Sinal NP-/NP Baixo Alto
Os pulsos de comando indicam a quantidade de rotacdo do motor, enquanto o sinal indica o sentido de rotag&o.
PP./PP L T l T T T
Trem de pulsos Fase A/B
NP-/NP l l
As fases de comando A e B, com uma dif de fase de 90° (1 igual a 4), indicam a quantidade de rotacéo e a dire¢ao da rotacéo.
Trem de pulsos para frente PP-/PP m
Trem de pulsos reverso NP-/NP m
Trem de pulsos PP./PP
Légica
positiva Adter Baixo
Sinal NP-/NP Alto Baixo
RN xR
Trem de pulsos Fase A/B
NP-/NP l l l l
Nota: O nimero i de pulsos do ifi or é 0 seguinte.

RCP5-RCP4-RCP3-RCP2...800 pulsos/rev
RCP6...8192 pulsos/rev

1A1
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Controlador PCON-CYB/PLB/POB

Item if
Tipo de controlador CcYB | PLB ‘ BOLA
Numero de eixos controlados 1 eixo
Métado de operagio Tipa de valvula posicior Tipo de conirale de trem de pulso:
Niimero de pontos de posici 1t Até 64 ponto; —
Memdria de backup AVANCAR

Conector de E/S (conector PIO)

Conector de 20 pino:

Nimero de E/S

8 pontos de entrada/8 pontos de saida. 8 pontos de. pontos de saida

Eonte de 40 de E/!

Eonte de. externa DC24V+10%.

Comunicacéo serial (conector SIO)

RS485 1 canal

método de entrada de trem de pulsos de comanda

— Motorista de linha diferencial Coletor aberto

Erequéncia maxima do pulso de entrada

Maxima 200 mil pp: Maximo 60 mil pp:

Método de deteccdo de posicdo

Encoder i I/Encoder absoluto sem bateria

Liberacdo forcada do freio

Fornega 24 VCC e 150 mA ao terminal BK do conector de alimentac&o para liberar.

Poténcia de entrada.

DC24V+10%

2.2 A (Configuracdo de alta poténcia ativada: 3.5 A nominal /4.2 A mAax.)

Capacidade de de energia
TensAo de i DC500V 10My/
L « Diregéo XYZ 10 ~ 57 Hz Largura de um lado 0,035 mm (continuo), 0,075 mm (intermitente) 57 a 150 Hz 4,9 m/ s? (continuo),
Antivibracao
9,8 m/ s2 (intermitente)
T ambiente de 3 0a40°C

Umidade de operacan

10-95% (sem condensacda)

N30 exposto a gases corrosivo:

Grau de prote¢ao

1P20

Massa

250g para emtrilho DIN: 2850)

DimensGes externas

[Especificagéo de fixag&o por parafuso] para em trilho DIN]
A I &1 |4
0| : =
§ RRAAIY I ARHENI B
i

Cabo do motor/encoder

Cabo do motor/encoder

\r

ED indicador de status do controlador

onectores PIO

Exibe o estado de funcionamento do controlador. Conector para conexao de sinal de entrada/saida para controle.
+: LIGADO x: DESLIGADO y: Piscando O tipo PLB/POB para controle de trem de pulsos também é usado como entrada de sinal de pulso.
woanoo onectores SIO (SIO)
Estado da operagao
SV (Verde) AliM (Vermelho) Conector para ligagéo do cabo de comunicagao da ferramenta de ensino.
Fonte de alimentagao desligada
x x
Sevo DESUGARO nonector de alimentacéo
Alarme (Acima do nivel operacional)
Conector para a fonte de alimentagao principal do controlador, atuador, freio e botéo de parada de
x . Aimentacio do acionamento do motor desigada .
Parada de emergéncia
. x Senvo ligado .
; - nector do codificador do motor
y x Servo automatico desligado
Conector para o cabo do motor e do encoder do atuador
« (Laranja) Inicializando quando a energia ¢ ligada §
x Detectanlo colisio

9 PCON-CYB/PLB/TODOS
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Controlador PCON-CYB/PLB/POB

Opcéo
Painel tatil para ensino B Especificacao
I Resumo Dispositivo de ensino para entrada de posicionamento, operacéo de teste e monitoramento. Tensao nominal 2REe
. . Consumo de energia 3,6 W ou menos (150 mA ou menos)
[l Modelo TB-02-C (Tipo CON dedicado)* :
Temperatura ambiente de operagéo: 0 a 40 °C
B contexto ' A . Umidade ambiente de operagéo 20 a 85% UR (sem condensac&o)
u, ' Grau de protegao P20
Peso 470g (somente TB-02)
! * Consulte também
_..' 5m ’ Catalogo TB-02 (CJ0239-1A)
{1} { ' para outros tipos.
Software para PC (somente Windows) | Windows: XP SP2/Vista/7/8 ou posterior
| Resumo Um software de suporte a startups para inserir posi¢des, realizar testes e monitorar o desempenho.
Com melhorias nas funcdes de ajuste, o tempo de inicializagéo foi reduzido.

[l Modelo RCM-101-MW (Cabo de comunicag&o para dispositivo externo + RS232)

CEnlre em contato com a IAI para obter informagdes sobre as versdes atualmente suponada;
I Contexto Adaptador de conversao RS232 I

RCB-CV-MW
| J sm
— = O
0,3m Comunicagéo com dispositivo externo ’
Software para PC (CD) cabo CB-RCA-SI0050
ll Modelo RCM-101-USB (Cabo de comunicacédo para dispositivo externo)
+ Adaptador de conversdo USB + Cabo USB)

(Enlre em contato com a IAl para obter informagdes sobre as versdes atualmente suponadas)

| Contexto ) Adaptador de conversdo USB 3 '

RCB-CV-USB
3m 5m
‘ | + O0—O —» <«  —
_ Cabo USB Comunicagéo com dispositivo externo ’

Software para PC (CD) CB-SEL-USB030 cabo CB-RCA-SIO050

Pecas de utencao

Ao fazer o pedido do cabo de substitui¢éo, utilize os nimeros de modelo indicados abaixo.

. Mesa de cabos

Modelo do produto Cabo integrado do codificador do motor  Cabo integrado para robd com
y RCP6/RCP5/RCP5CR/RCP5W
CB-CAN-MPA §§§/ CB-CAN-MPA y§§ -RB
§REPAY Y Y SA3/RAS/GR/ST
yy RCP4/RCP4CR/RCP4W (Modelo diferente de ) CB-CA-MPA yyy CB-CA-MPA yyy -RB
RCP3
CB-APSEP-MPA §§y
RCP2 GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB/SRA4R/SRGS4R/SRGD4R
RTBS/RTBSL RTCS/RTCSL CB-RPSEP-MPA yyy
GRS/GRM GR3SS/GR3SM
— RCP2CR
g | Rcpaw RTBS/RTBSL CB-CAN-MPA y1yy CB-CAN-MPA §§y -RB
y RTCS/RTCSL/RTB/RTBL/RTC/RTCL/RTBB/RTBBL/RTCB/RTCBL
y RCP2 (Modelo diferente de yyy) CB-PSEP-MPA J3y

Cabo plano de E/S para CYB (sem blindagem) Cabo de E/S para PLB/POB (com blindagem)

y PCON-CYB/PLB/TODOS CB-PAD-PIO yyy CB-PAD-PIOS yyy
Modelo CB-CAN-MPAV y/CB-CAN-MPAyy -RB * Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em yyy, (ex: 080=8m), maximo 20m.
L NumeroPIN | Nome do sinal Namero PIN Ndme do sinal
3 1
o 5 VMM 2 VMM
o) (y8.5)(Nota 1) = 10 5 3 B
] ) VMM 4 VMM
g =] | g 4 A 5 A
o 15 B 6 B
8 LS+ 7 Ls+
14 Ls- 8 LS
Vista frontal] (Vista frontal) 12 EM [mABS] 11 EM [mABS]
( ) 17 S8 [mABs| E’ \—\7 12 S8 [mABS|
e T e e B
11 B+ l \ ' 15 B+
Raio de curvatura minimo de 5 m ou menos, r = 68 mm ou mais (para uso movel). S e A . e
it = i 4 2 BK- 10 Bk
5 m ou mais r = 73 mm ou mais (para uso movel) 2 o E I 1 o
7 GND 1 1 19 GND
N 18 VPS \ / 18 VPS
* Os cabos para robds séo cabos resistentes a forgas externas. 13 1S GND. 20 1S GND.
Se o cabo precisar ser guiado em um trilho, use um cabo para robd. ;: — ;i —
23 _ 23 -
(Nota 1) Se o comprimento do cabo for de 5 m ou mais, o diametro do cabo néo robético passa a ser 89,1, enquanto o do cabo robético passa a ser g10. 24 FG 24 FG
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Controlador PCON-CYB/PLB/POB

MOdelo CB'CA'M PAyyy/ CB'CA'M PAyyy'RB * Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em yyy, (ex: 080=8m), maximo 20m.

Extremidade do atuador Fim do controlador
(Nota 1) Se o comprimento do cabo for de 5 m ou mais, o diametro do cabo nao robético passa a ser 89,1, enquanto o do cabo robotico passa a ser g10. 1-1827863-1 (AMP) PADP-24V-1S (IST)
. amero PN | ome do seat cor Nomero PN | nome dosral o
AL u Azul (Preto) 1 m ul (Preto)
@ 81 MM 2 MM L B
EP (10) m s g (Vaom)
N § | B2 Bl 3 Bl
™ - P o 7 i
- 3 5 = o o T e
< [—] | g v Csupic 7 LsuBic )
5 Lsmc s L
m e A2 (Branco)

== - A6 AA+ Azul (Branco)
(Vista frontal) - o

. . . . ) ers
Raio de curvatura minimo r = 80 mm ou mais (para uso mével) 87 ade- \—’— 14 ade:
b Bz- 16
25 Bnse Azul(Preto) o B s gyl (Preio)
*Cabos para robds s&o cabos resistentes a forcas externas. 85 BKALS- (arom) ] [ == BiLS-
- - ; ~ A 1S GND e (Verde) 20 1S D e (Verd
Se o cabo precisar ser guiado em um trilho, use um cabo para robd. B9 vPs 1 ——1 ves
AL0. vee & 17 vee
B10 GND g 1 19 GND.
L = . = o
b1l o Preiof) 2 = =
* As cores dos cabos do rob séo mostradas entre parénieses. 2, — —
Modelo CB-APSEP-MPAyyY * A especificagdo padrao deste cabo é cabo pararobd. * Indique o comprimento do cabo (L) em yyy (ex.: 080 = 8 m), maximo 20 m.
[Em— Fim do conolador
! L [PCON] (ACON) e
L Preto 9] (U)
18 —a ] Branco [VMM] (V)
A2 Marrom [/A ] (W)
o e b2 Verde [§8](-)
= A3 Amarelo [VMM] (- )
- & 83 Vermelho [F/B] (-)
8 g a4 Laranja [LS+] (BK#)
94 == o LS4
2 2
B6 Amarelo [ -] (A-)
(Vista frontal) “5) | | —L e
Raio de curvatura minimo r = 68 mm ou mais (para uso mével) "8 Preto [ B+] (2+)
R Fita merrom (de identfcacdo) [BK-] (L5-)
y ) (GNDLS)
) )
A0 a wvee)
B10. Eita la GR] (GND).- -
L
B11 Escudo [FG] (FG)

y, (ex: 080=8m), maximo 20m.

MOdel o] CB'PSEP'M PAyyy * A especificagdo padréo deste cabo é cabo pararobos. * Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em

[Em—— Fim do controlador
(20) N Nimerodo pno 1 Namero PIN
le—sle | — Preo[5A] —
z — Branco VM) — 1
4  — Vermetho [y8] 1 2
® s — Verde [vMM] — 3
< < 3 — Marrom [FiA] — 7
" 3  — Amarelo [y/B] — 5
P 16 — Laranja (K] =— 5
== g v Cinza oK) — s
s 10
o = fm

Preto [L5+]
Marrom [LS-]
Branca [A+]

. - . T Amarelo [A] 75
Raio de curvatura minimo r = 68 mm ou mais (para uso mével) 2 Vermelho 8] 5
(Vista frontal) == 1. [Ny o
4 Fita branca o) [VCC] =
e} Fia amrl o et VS m
—TYT i 51070
T
2
3
Escudo [FG] (FG) 7)
MOdelO CB'RPSEP'MPAyyy * A especificag&o padrdo deste cabo é cabo para robds. * Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em yyy, (ex: 080=8m), maximo 20m.
[E——— Fim do controlador
1 t Nimero PN Namero PN
— Preto [ 4] (U) :
BL Branco [VMM] (V.
(18) A :22 Marrom [F/A]
< e o) Amarelo (VM)
2 B3 Vermelho [F/B]
E | a6 Larania [L5+)
5 5
g 9 & == ] g
(Vista frontal) (45)
Raio de curvatura minimo r = 68 mm ou mais (para uso mével) AL I
Ba
T N —— .
85 Fita marrom (de idenificagéo) [BK-] 10
20 & 5 T —
69 Fia vermelha (de idenificagao) [VPS] 18
AL0 Fita branca (de identificago) [VCC] i
510 oL - 19
o 2
Bl Escudo [FG (FG) 2

Modelo CB-PAD-PIOyyy * Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em §§¥, (ex: 080=8m), maximo 10m.

L N N
e 5 Nio. Chr do cabo Fiagdo Néo. Chr do cabo Fiagdo
-Jiui} 2 - 12 Vet
o I 5| e
-]
= 4 | Amarsio 1 | amarco2
Cabo plano Cabo plano
o 5 | veer 15 | verse2
10| AWG28 AWG28
ol s Azi1 6 | A2
|
7| rowo1 7| Roo?
oI
] 8 Cinzat ® Ginza2
=] 9 Branco-1 19 Branco-2
LS 10 Preto-1 2 Proto2

Alojamento: 51353-2000 (MOLEX) Contato: 56134-9000 (MOLEX)

MOdel 0 CB-PA D-Plosyyy * Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em yyy, (ex: 080=8m), maximo 10m.

£ 51353-2000 (MOLEX)
508 (120) = ~

(8.1)

02m

Verde clara .55 (1ST)

Alojamento: 51353-2000 (MOLEX) Contato: 56134-9000 (MOLEX)

O comprimento méximo, caso o tipo POB seja selecionado, é de 2 metros.

O e T swezz 1
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Controlador de

posicdo para RoboCylinder

Lista de Modelos

Controlador de posicédo que pode operar o atuador das séries RCA2 / RCA / RCL / RCD.

Linha de produtos com 3 tipos que podem suportar varios controles.

Modelo CcyB PLB/POB

Tipo Tipo de posicionador/valvula solenoide Tipo de controle de trem de pulsos

Vista externa
Descrigdo Operavel com controle semelhante ao de um cilindro de ar. Controlador para controle de trem de pulsos
Namero de posicdes 64 pontos
Modelo

ACON — | | — | | Acua [ ] —| | — | - 1

Série Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Opgao Tipo de E/S Comprimento do Tenséo da fonte de Controlador

cabo de E/S
de montagem

Especificagao de alta
aceleracéo

Especificagéo de
economia de energia

Montagem por parafuso
Especificacdo

Absolutamente sem bateria
Incremental

Especificagéo de
montagem em trilho DIN

A especificacao absoluta do atuador
RCA ndo pode ser operada.
Utilize ACON - CB ou ASEL para

operar com a especificagéo absoluta.

w
Posicionador / PIO (NPN)
Valvula solenoide tipo | \Votor de SW especificacio
(para controle servo linear)
Tipo de controle de trem de pulsos PIO (PNP)
(Tipo de receptor diferencial) g Votor de SW especificacdo
(para SA2/RA)
o)W | Tipo de controle de trem de pulsos
(Tipo de coletor aberto) ECRN Motor de 10W

20W ()
w

w

* Ao conectar um atuador ¥ RCA-RA3J/RGS3J/RGD3y * O modelo POB possui um comprimento maximo de cabo de 2m.
RCA2-SA4y/TA5Y, o tipo de motor é 20S.

DCO N 3 ) 'A ' O ACON / DCON-CYB/PLB/POB 1 2

Série Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Tipo de E/S Comprimento do Fonte de energia Tenséao de montagem do
cabo de E/S controlador especificagdo
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Controlador ACOM / WCON-CYB/PLB/POB

DCON - |- 3 . [ |- J-0-[_ ]

Serie Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Tipo de E/S Comprimento do Tensdo dafontede  Especificacbes de
cabo de E/S i montagem do controlador
= i (NPN) & (Em branco) Especificaio de

especificacdo montagem com parafuso
PIO (PNP) DN Especificagéo de
especificacdo ontagem em trilho DIN

Posicionador / 3w 0 DC24V

Vélvula solenoide tipo Motor CC sem escovas

Tipo de controle de trem de pulsos
(Tipo de receptor diferencial)

cabo

Tipo de controle de trem de pulsos

* O modelo POB possui um comprimento maximo de cabo de 2m.

<ACON-CYB/PLB/TODOS>

Entrada/Saida no cabo para CYB Cabo blindado de E/S para PLB/POB
CB-PAD-PIO

by

CB-PAD-PIOS
PLC Comprimento do cabo: Padrdo 2m Comprimento do cabo: Padrdo 2m
III‘““F Consulte a pagina 22 para Consute a pagina 22 para
obter informagdes sobre o cabo de manutenco. obter informades sobre 0 cabo de manutenco. Os periféricos sdo os mesmos para todos os controladores.

= p o>

software para PC jﬁt ﬁl . e

(Consulte o item 20) ¢ * - » Fonte de alimentacéo de 24 VCC

Tipo de conexdo RS232 —_— <Namero do modelo: PS-241 (entrada de 100 V)>
<Modelo: RCM-101-MW> ) <Namero do modelo: PS-242 (entrada de 200 V)>
tipo de conexdo USB | } 2

<Modelo: RCM-101-USB> I . oy

.
O cabo ¢ fornecido
com software compativel

com PC. Opgao
Painel de ensino
7 sensivel ao toque
ml Consulte a pagina 20.
Lb"" <Numero do modelo TB-02-y>
Fornecido com o atuador
Cabo integrado para motor/encoder
Se vocé especificar o comprimento do cabo no tipo de atuador, ele sera fornecido.
Consulte a pagina 21 para obter informagdes sobre o cabo de manutengéo.
-~

o &
L f,  sérieRCA

Série RCA2 Série RCL Série L



Consulte a pagina 21 para obter informagdes sobre o cabo de manutenao.

Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Machine Translated by Google

racéo do sistema

<DCON-CYB/PLB/POB>

Vem com controle. Vem com controle.

Entrada/Saida no cabo para CYB Cabo blindado de E/S para PLB/POB
CB-PAD-PIO CB-PAD-PIOS
PLC Comprimento do cabo: Padrao 2m Comprimento do cabo: Padrdo 2m
-II||'|||‘ Consute a pagina 22 para

Conste a pigna 22 para R O R Os periféricos sdo os mesmos para todos os controladores.

obter informagdes sobre o cabo de manutenco.

o

software para PC e

(Consulte o item 20) ™ Fonte de alimentag&o de 24 VCC
S— I <Numero do modelo: PS-241 (entrada de 100 V)>

C — ™
4

<5

Tipo de conexdo RS232

<Modelo: RCM-101-MW> <Numero do modelo: PS-242 (entrada de 200 V)>

LT

tipo de conexdo USB {
<Modelo: RCM-101-USB> 114
. i
O cabo é fornecido 1
p (1) ]
com software compativel
compc. oo
Painel de ensino
: sensivel ao toque
H||== i " Consulte a pagina 20.
I l a do modelo: TB-02-y>

I~

Vem com o atuador.

Cabo integrado para motor/encoder

Se vocé especificar o comprimento do -
cabo no tipo de atuador, ele sera fornecido.

Consulte a pagina 21 para
ober informagdes sobre o cabo de manutengao.

RCD-RA1DARCD-GRSNA
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

o tipo posicionador/vélvula solenéide

Selec&o de parametros (padréo PIO)
0 1 2 3 4 5 6
Modo 1 da valvula Valvula solenoide Modo solendide Modo solenéide Selegéo do usuario
Modo de posicionamento - e g P N
solenoide modo 2 dnico duplo modo Comunicagé&o serial
Numero de Um de 4, 8, 16, 32,
Aineie Categoria pontos de 16 pontos 7 pontos 3 pontos 2 pontos 2 pontos 64 pontos 768 pontos
nimero posicionamento (Selegéo)
Sinal de zona y x y y 3. y
Comunicagé&o serial
Sinal de zona de . N . . N (Modbus)
y x y y y y
posicdo Consulte o manual de
operagéao.

5 INO PC1 STO STO STO STO

6 IN1 PC2 ST1 ST1(JOG+) - ST1(-) Qualquer

7 IN2 PC4 sT2 sT2() - ASTR sinal que ndo

seja o nimero da
8 IN3 PC8 SIS - - .
9 Entrada IN4 LAR ST4 FILHO FILHO FILHO posicdo de
comando,
s - * *
10 INS STP ST5 STP STP CSTR, pode ser
11 IN6 CSTR ST6 - : - .
selecionado na entrada.

12 IN7 RES RES RES RES RES

13 OuTo PM1 (ALM1) PEO LSO LSO0/PEO LSO0/PEO

14 OouT1 PM2 (ALM2) PE1 LS1(TRQS) LS1/PE1 LS1/PE1 Qualquer

15 ouT2 PM4 (ALM4) PE2 LS2(-) PSFL PSFL sinal que ndo seja o

16 ouT3 PM8 (ALM8) PE3 MAO MAO MAO Posicao

i ida ne
17 Saida ouT4 MAO PE4 sv sv sv concluida nf,
PEND pode ser
18 ouTs PZONE/ZONA1 PES ZONA P/ZONA1 PZQNA/ZONA1 PZONA/ZONAL selecionada em
19 ouTe PEND PE6 *ALML *ALML *ALML
entrada.
20 ouT7 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM

(Nota 1) Na tabela acima, o simbolo de asterisco* ao lado do cédigo indica um sinal de Iégica reversa.

(Nota 2) Em todos os padrdes PIO diferentes de 1, este sinal pode ser trocado com PZONE configurando o parametro n° 149 de acordo.

(Nota 3) O sinal de () é efetivo antes do retorno a origem ser concluido quando configurado para especificagéo de incremento. (ALM 1 a 8 estéo excluidos.)
(Nota 4) Pinos 13 e 14 do padréo PIO 3 ou 4 , E possivel selecionar PE * e LS * configurando o parametro n° 186.

o tipo posicionador/valvula solendide (ACO

Dependendo das configuragdes do controlador, os sinais disponiveis séo diferentes.
Verifique as fungdes disponiveis consultando a tabela de sinais.

Abreviacéo de Sinal de Categoria Nome do sinal Descricéo da funcéo
PC1yPC8 Posig&o do comando N°. Insira o ntimero da posig&o desejada (entrada binaria).
LAR Retorno para casa A operacdo de retorno a base é executada quando este sinal é ativado.
+STP Pausa O atuador desacelera até parar quando este sinal € DESLIGADO.
Durante a parada, o movimento restante fica suspenso. Ele é retomado quando o sinal é acionado.
CSTR Estroboscopio PTP (Sinal de partida) Comece a se mover para a posigao definida na posig&o de comando.
. Os alarmes atuais séo reiniciados quando este sinal é ativado. Além disso, é possivel cancelar o saldo de viagem restante quando
Entrada RES Reiniciar
ele é ativado durante o estado de pausa (* STP estda DESATIVADO).
. No modo de vélvula solenoide, ela se move para a posigéo especificada quando este sinal é ativado. (O sinal de partida néo é
STOy6 Sinal de partida .
necessario.)
FILHO Servo ligado 0 servo esta LIGADO enguanto este sinal estiver LIGADO e DESLIGADO enquanto o sinal estiver DESLIGADO.
ASTR Sinal de operacéo de Quando este sinal é ativado, o deslocamento continuo entre dois pontos é realizado. Se este sinal for desativado durante o movimento,
ciclo continuo o veiculo para ap6s atingir a posigéo de destino atual.
PM1 a PM8 Posigéo concluida ne. Ele exibe (saida binaria) o nimero da posicéo alcancada apés a concluséo do posicionamento.
MAO Retorno para casa concluido. Este sinal é ativado apés o retorno completo para casa.
ZONA 1 Sinal da Zona 1. Este sinal é ativado quando a posicéo atual do atuador se encontra dentro da faixa de parametros definida.
Este sinal é ativado quando a posig&o atual do atuador entra na zona desejada, definida pelos dados de posi¢éo, durante 0 movimento
ZONA P Zona de posicado para essa posiGao.
E possivel selecionar com a ZONA 1; a ZONA P s6 entra em vigor ao mover para a posi¢éo definida.
PEND - . Este sinal é ativado quando o objeto entra na faixa de posicionamento apds se mover. Ele permanece ativado mesmo se
Posicionamento concluido X .
ultrapassar a faixa de posicionamento.
said *ALM Alarme Este sinal liga-se quando o controlador esta normal e desliga-se quando é gerado um alarme.
aida =
PEO0y6 Posigéo atual n°. No modo 1 da valvula solenoide, este sinal é ativado apés a conclusédo do movimento.
. Este sinal é ativado quando a posicéo atual do atuador entra na faixa de posicionamento. No estado de retorno a posig&o inicial completo,
LsSoy2 saida do interruptor de limite . N . R
este sinal € emitido mesmo antes do comando de movimento ou quando o servo esta desligado.
SV Servo ligado Este sinal é ativado quando o servo est4 ligado.
SALML Alarme de falha menor Este sinal esta LIGADO em condi¢des normais e DESLIGADO quando um alarme de nivel de mensagem é gerado. (A operagdo
continuara.)
PSFL Movimento de empurrar sem carga Este sinal é ativado quando o mecanismo de é descarregado.
Cédigo de alarme ALM] § ALM8 Quando um alarme é gerado em um nivel igual ou superior ao nivel de liberagdo da operacéo, este sinal emite os detalhes do
alarme usando um cédigo binario.

(Nota) Os sinais acima marcados com (*) normalmente estdo LIGADOS e DESLIGADOS durante a operagao.
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Sinais de E/. ole de trem de pulsos (ACON-PLB/POB DCON-PLB/POB)
Parametro (padréo P10O) selecionado
0 il
Modo de conex&o de eixo incremental Modo de conex&o de eixo absoluto
Categoria do nimero PIN
Numero de pontos de posicionamento 0 1
Sinal de zona 1 1
1 PP PP
2 Entrada de trem PP PP
3 de pulsos IE.G IE.G
4 - -
5 INO FILHO FILHO
6 IN1 RES RES
7 IN2 LAR LAR
8 IN3 TL TL
9 Enrada IN4 csTP csTP
10 INS DCLR DCLR
11 IN6 BKRL BKRL
12 IN7 - RSTR
13 ouTo POTENCIA POTENCIA
14 ouT1 SV sv
15 ouT2 INP INP
16 ouT3 MAO MAO
17 SHER ouT4 TLR TLR
18 ouTs ZONA 1 ZONA 1
19 ouTe *ALML RENDER
20 ouT7 *ALM *ALM

(Nota) Os sinais acima marcados com (*) normalmente estdo LIGADOS e DESLIGADOS durante a operagao.

Sinais de E/S no tipo de ¢ ole de trem de pulsos (ACON-PLB/POB/DCON-PLB/POB)

Dependendo do tipo e da configurag&o do controlador, os sinais disponiveis variam. Consulte a tabela de sinais para verificar as
funcdes disponiveis.

Abreviagdo d¢ Sinal de Categoria Nome do sinal Descrigao da fungéo
PP Entrada de trem de pulsos (§)
Entrada PP Os pulsos séo inseridos a partir do host.
Entrada de trem de pulsos (+)
de trem Di ial (tipo PLB) § 200kpps
IEG Entrada de trem de pulsos (§) X .
de pulsos « Coletor aberto (tipo PLB) ¥ 60kpps
........ Entrada de trem de pulsos (+)
FILHO Servo ligado 0 servo esta LIGADO enquanto este sinal estiver LIGADO e DESLIGADO enquanto o sinal estiver DESLIGADO.

RES Reiniciar Os alarmes atuais s&o reiniciados quando este sinal ¢ ativado.
LAR Retorno para casa Quando o sinal esta LIGADO, a operagao de retorno & base é executada.
s Selegao do limite de torque Quando esse sinal é ativado, o torque do motor é limitado ao valor definido pelo parametro.
O atuador é parado a forga quando esse sinal permanece LIGADO por 16 ms ou mais.
Entrada CcsTP Parada forgada . X .
O atuador desacelera até parar no torque definido no controlador e o servo desliga.
DCLR Contador de desvios zerado Este sinal zera o contador de desvios.
BKRL Liberag&o forcada do freio O freio é liberado a forga.
comando de movimentacéo da
RSTR y " Mova-se para a posicéo definida pelo parametro n°® 167 quando o sinal for ativado. (Apenas para o padréo PIO 1)
posicao de referéncia
FEEEn Sistema pronto Este sinal é ativado quando o controlador fica pronto apés a alimentacao principal ser ligada.
sv Status Servo LIGADO Este sinal é ativado quando o servo esta ligado.
. . Este sinal é ativado quando a i de pulsos de deslc restantes no contador de desvios cai dentro da faixa de posicao.
INP Posicionamento concluido
MAO Retorno para casa concluido Este sinal é ativado apds o retorno completo para casa.
— TLR Torque limitado Este sinal é ativado ao atingir o limite de torque enquanto o torque estiver limitado.
aida
. Este sinal esta LIGADO em condi¢des normais e DESLIGADO quando um alarme de nivel de mensagem é gerado. (A operag&o continuara.)
ZONA 1 Sinal de zona 1
y ALML Alarme de falha menor Este sinal é emitido quando um alarme de nivel de é gerado e ¢ desativado quando um alarme € gerado.

Movimento da posicéo de . . ) . -
RENDER o . Este sinal é ativado quando a movimentag&o para a posi¢ao definida no parametro n° 167 é concluida. (Apenas para o padréo PIO 1)
referéncia concluido

*ALM status de alarme do controlador

Este sinal liga-se quando o controlador esta normal e desliga-se quando é gerado um alarme.

(Nota) Os sinais acima marcados com (*) normalmente estdo LIGADOS e DESLIGADOS durante a operagao.
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Especificacdo de E/S

Os trés tipos de controladores (CYB, PLB/POB) distinguem-se pelas suas especificagdes de entrada/saida. Além
disso, 0 modo de posicionador e 0 modo de valvula solenoide permitem alterar o contetdo do sinal de entrada/saida de acordo com a
configuragdo do controlador, possibilitando a utilizagdo de multiplas fungdes.

. Funcéo por tipo de controlador

Modelo CYB PLB/POB
Resumo
Nome Tipo de posicionador/valvula solenoide Tipo de controle de trem de pulsos
Modo de posicdes . X E o modo de operagéo basico que funciona especificando o nimero da posi¢éo e
inserindo o sinal de partida.
E possivel realizar o movimento simplesmente ligando/desligando os sinais de posigao.
Modo de valvula solenoide . i3 Este modo opera com os mesmos controles das valvulas solenoides dos cilindros
pneumaticos.
Modo de trem de pulsos x . Este modo pode operar livremente com o seu controlador de trem de pulsos sem a
necessidade de inserir dados de posicéo.
Circuito de entrada/saida PIO (exceto entrada de trem de pulsos)
. EspecificagGes de entrada externa . Especificagbes da saida externa

Item Especificagao Item Especificagao

Tens&o de entrada DC24V +10% Tens&o de carga DC24V £10%

Corrente de entrada. 5mA, 1 circuito corrente de carga maxima 50mA, 1 circuito

Tensao LIGADO/DESLIGADO Tens&o de ativagéo: 18 VCC min. tensao residual 2V ou menos

lenséa dedesligamento: 6V EE max: Método de isolamento N&o isolado
Corrente de fuga 1 mA ou menos / 1 ponto
Método de isolamento N&o isolado
Especificagcdo NPN Especificagdo NPN

Controlador de energia

alimentagéo 24 V

15§
- Carregar
Terminal de saida
Terminal de entrada (D Interno
circuito cireuito
Controlador de energia Controlador de energia
alimentagéo 0 V alimentago 0V
Especificagdo PNP Especificacdo PNP
3 Controlador de energia
Controlador de energia
alimentagéo 24 V
alimentagéo 24 V.
~ Interno
. circuito
Terminal de entrada
Interno
circuito 159 Terminal de saida.
— - El—r"r
Controlador de energia
alimentagao 0V
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Circuito de entrada de trem de pulsos
. Motorista de linha diferencial . Coletor aberto
Namero maximo de pulsos de entrada: Driver de linha diferencial max. 200kpps Nimero méaximo de pulsos de entrada: Coletor aberto, maximo de 60 kpps
Método de isolamento : Né&o isolado Método de isolamento : Né&o isolado
Comprimento maximo do cabo: 10m Comprimento maximo do cabo: 2m
* A fonte de alimentag&o da unidade de saida do trem de pulsos no lado do PLC e o controle * A fonte de alimentag&o da unidade de saida do trem de pulsos no lado do PLC e o controle
A alimentagao do controlador ou a linha GND devem ser as mesmas. A alimentagao do controlador ou a linha GND devem ser as mesmas.
Unidade host ACON/DCON-PLB Unidade host ACON/DCON-POB
™1
Trem de pulsos i1 Trem de pulsos Saida de trem de pulsos i \ Fonte de alimentagéo do
i
saida i wEisdio i | conrolador de 2av
— | 2rp ' 7
HIH = H i * Funciona mesmo
] : 3 sem estar conectado
— P 1/PP ' ' a| Linhade do de
i1 H + | 0Vdocontrolador
— »| v H H
) 1] Lo 1 L} »
Pl i 2av _K— 1 Hng Bl
P [ e H ]
T T 3/NP
R [— : i
11 o ov ' '
(] [ [ 1 I
Motorista de litha 1.3 1. | 3/NP
26C31 ou equivalente. =
Conector de
o Ty trem de pulsos
Controlador
ﬁ FG
det de pulsos de comando
padrado de trem de pulsos de comando Terminal de entrada Avancar Reverter

Trem de pulsos para frente PP-/PP m
Trem de pulsos reverso NP-/NP m I_

Um trem de pulsos direto indica a quantidade de rotagéo do motor na direcdo direta, enquanto um trem de pulsos reverso indica a quantidade de rotacéo do motor na diregao inversa.

Trem de pulsos PP-/IPP

Légica
reversa Baixo Atto
Sinal NP-/NP Baixo [ Alto
Os pulsos de comando indicam a quantidade de rotacéo do motor, enquanto o sinal indica o sentido de rotag&o.
PP./PP f T f T
Trem de pulsos Fase A/B
NP-/NP
As fases de comando A e B, com uma diferenca de fase de 90° (multiplicador igual a 4), indicam a quantidade de rotag&o e a direcéo da rotagao.
Trem de pulsos para frente PP-/PP
Trem de pulsos reverso NP/NP
Trem de pulsos PP./PP f f f f T T
Légica

positiva Alto Baixo
[ Baixo

Sinal NP-/NP Alto

Trem de pulsos Fase A/B

Nota: O niimero operacional de pulsos do codificador é o seguinte:
RCP5-RCP4-RCP3-RCP2...800 pulsos/rev
RCP6...8192 pulsos/rev
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

ltem Especificagio
Tipo de controlador CYB ‘ PLB l BOLA
Nimero de eixos controlados 1 eixo
Método de operacéo Tipo de valvula posicionadora/solenoide Tipo de controle de trem de pulsos
Numero de pontos de posicionamento Até 64 pontos —
Meméria de backup AVANGAR
Conector de E/S (conector PIO) Conector de 20 pinos
Namero de E/S 8 pontos de entrada/8 pontos de saida 8 pontos de entrada/8 pontos de saida
Fonte de o de E/S Fonte de alimentacdo externa DC24V+10%
Comunicagéo serial (conector SIO) RS485 1 canal
método de entrada de trem de pulsos de comando — Motorista de linha diferencial Coletor aberto

Freguéncia méaxima do EU|SO de entrada

Méximo 200 mil pps Méaximo 60 mil pps

Método de deteccéo de posi¢éo

Encoder incremental/Encoder absoluto sem bateria

Liberacéo forcada do freio eletromagnético Fornega 24 VCC e 150 mA ao terminal BK

do conector de alimentagéo para liberar.

Poténcia de entrada

DC24V+10%

Tensdo de isolamento

DC500V 10M§/

Antivibragio

Dire¢&o XYZ 10 ~ 57 Hz Largura de um lado 0,035 mm (continuo), 0,075 mm (intermitente) 57 a 150 Hz 4,9 m/ s?
(continuo), 9,8 m/ s2 (intermitente)

Temperatura ambiente de operagéo

0a40°C

Umidade ambiente de operacédo

10-95% (sem condensaco)

Ambiente operacional N&o exposto

a gases Corrosivos

Grau de proteg&o

1P20

Massa

. capacidade de poténcia do motor

2309 (especificagéo para montagem em trilho DIN: 265g)

Aceleracédo padrao/alta Economia de energia
Tipo de motor
Clsscado como ] Max. [A] Clssfcado comofa] Max. [A]

5W (5S) 1.0 8t} - -
1ow 13 4.4 13 25
RCA/RCA2 20w 13 4.4 13 25
30w 13 4.0 13 22

ACON

20W (20S) a7 51 17 34

2w 0,8 4.6 - -

RCL 5w 1.0 6.4 - -

1ow 13 6.4 - -

DCON RCD 3w 0,7 15 . .

Dimensdes externas

[Especificacdo de fixacdo por parafuso]

4.5 2

L

0.5) 69

ol

Cabo do motor/encoder

\y

[Especificagbes para montagem em trilho DIN]

28 (0,5)

(73,8 a partir do centro do trilho DIN)

an
s

Rt
owguia

Cabo do motor/encoder
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Nomes de cada parte

ED indicador de status do controlador

Exibe o estado de funcionamento do controlador.
+: LIGADO x: DESLIGADO ¥: Piscando

Estado da operagao
SV (Verde) AUM (Vermelho)

Fonte de almentagao desligada

Servo DESLIGADO

Alarme (Acima do nivel operacional)

— _IE

1
2]
. .
a

‘Alimentagao 6o acionamento do motordesiigada

onectores PIO

Conector para conexdo de sinal de entrada/saida para controle.

O tipo PLB/POB para controle de trem de pulsos também é usado como entrada de sinal de pulso.

onectores SIO (SI0)

Conector para ligagéo do cabo de comunicagéo da ferramenta de ensino.

onector de alimentagéo

Conector para a fonte de alimentagao principal do controlador, atuador, freio e botdo de parada de

Parada de emergéncia

. x Servo ligado

v x Servo automatico desligado

« (Laranja) § Inicializando quando a energia € ligada.

Detectandg colisao

.nector do codificador do motor

Conector para o cabo do motor e do encoder do atuador

Opcao

Painel tatil para ensino

I Resumo

l Modelo

U contexto

Dispositivo de ensino para entrada de posicionamento, operag&o de teste e monitoramento.

TB-02-C (Tipo CON dedicado)*

* Consulte também
Catalogo TB-02 (CJ0239-1A)
para outros tipos.

Y o

Software para PC (somente Windows)

. Resumo

H Modelo

H contexto

I Modelo

1 Contexto

| Especificagcdo

Tensé&o nominal

24V CC

Consumo de energia

3,6 W ou menos (150 mA ou menos)

Temperatura ambiente de operacéo: 0 a 40

C

Umidade ambiente de operagéo

20 a 85% UR (sem condensagéo)

Grau de protegdo

1P20

Peso

4709 (somente TB-02)

| Windows: XP SP2/Vista/7/8 ou posterior

Um software de suporte a startups para inserir posicoes, realizar testes e monitorar o desempenho.

Com melhorias nas fungées de ajuste, o tempo de inicializag&o foi reduzido.

RCM-101-MW (Cabo de comunicagdo para dispositivo externo + RS232)

szre em contato com a IAI para obter informagdes sobre as versdes atualmente suponadas)

Adaptador de converséo RS232
RCB-CV-MW

1 —»

‘yi

Software para PC (CD)

- 5m
- 0— <O

— 03m Comunicagéo com dispositivo externo
cabo CB-RCA-SIO050

RCM-101-USB (Cabo de comunicagao para dispositivo externo)

1

y

+ Adaptador de conversdo USB + Cabo USB)

(Enlre em contato com a IAI para obter informagdes sobre as versdes atualmente supunanas)

Adaptador de conversdo USB
RCB-CV-USB

5m

i

. ) - o
— A==l B R
Software para PC (CD)

Cabo USB

CB-SEL-USB030 cabo CB-RCA-SIO050

1A1

Comunicagao com dispositivo externo g

] —»

ACON / DCON-CYB/PLB/POB
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Controlador ACON / DCON-CYB/PLB/POB

Ao fazer o pedido do cabo de substituigéo, utilize os nimeros de modelo indicados abaixo.

. Mesa de cabos

* ACON
Modelo do pro o do codificador com encoder do
y RCA2/RCA2W
SRA4R CB-APSEP-MPA §§y
§ RCA SRGS4R
RCACR SRGD4R
— RCAW
y Modelo diferente de ¥ CB-ASEP2-MPA yyy
y RCL CB-APSEP-MPA yj§

Modelo do produto

Cabo integrado do codificador do motor

Cabo integrado para robd com encoder do motor

RA1DA
RCD

GRSNA

CB-CAN-MPA ¥y

CB-CAN-MPA ¥y -RB

* Comum ao ACON/DCON
Modelo do produto

Olador aplicaver ao po RUDU-RAIDATUSa "D35°, 0 Tpo ae

ab0 € LB-CA-NMPAYYYTCB-CA-NPAYYY -RG.

Cabo plano de E/S para CYB (sem blindagem)

Cabo de E/S para PLB/POB (com blindagem)

y ACON/DCON

CB-PAD-PIO

CB-PAD-PIOS ¥y

Modelo CB-ASEP2-MPAYVYY

* A especificagdo padréo deste cabo é cabo pararobds.

[ —

Fim do controlador

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L)
, (ex: 080=8m), maximo 20m.

Modelo CB-APSEP-MPAVYY

Raie de eurvatura minime r = 68 mm ou mais (para uso mével)

* A especificagédo padréo deste cabo é cabo pararobds.

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L)
em yyy, (ex: 080=8m), maximo 20m.

3 b

(30)

—|c

(26)

on

(23)

(18)

=3
ista frontal)

—

Raio de curvatura minimo r = 68 mm ou mais (para uso mével)

(10)

Modelo CB-CAN-MPAyY¥/CB-CAN-MPAVY-RB

12

(18)

(13)

* Os cabos para robds séo cabos resistentes a forgas externas.

21

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L)
em yyy, (ex: 080=8m), maximo 20m.

(10)
(78.5) (Nota 1)
g
(Vista frontal)

Fim do controlador

Se o cabo precisar ser guiado em um trilho, use um cabo para robé.

ACON / DCON-CK&éRk BiR&MBa minimo r = 68 mm ou mais (para uso mével)

(Nota 1) Se o comprimento do cabo for de 5 m ou mais, o diametro do cabo néo robético passa a ser 89,1.

NNamero do pino. Namero do pino 1
— vemena(] —
n Amarelo [V ] — 2
3 +— Preo (W] —
ORI — Larania [BK+] —
3 cinzaBK-]
7 Preto [LS+]
16 Marrom [Ls-]
1 Branco [ A+] u
2 Amarelo[A-] 17
5 vemabo(5+] 13
A Verde (8] 1
10 Fita preta (de identificagao) [Z+] 15
11 Marrom (fita de identificagao) (Z-] 16
10 Fita branca (de identiicagao) [VCC] 17
A Fita vermelna  fia de dentiicacdo) [VPSIBAT-] 18
Fita amarela (i de identifcagao) [GND] 10
6 - Fita verde (de identificagao) [(sobressalente)] - 20
m Branco (BATH] 2
B - 2
o 2
. Escudo (FG ] 21
[ Fim do conrolador
Namero PIN [PCON] (ACON) Namero PIN
AL — Preto [5A] (1)
BL Branco VMM () A
A2 Marrom [§/A] (W) 2
B2 Verde (98] (-) s
A3 Amarelo [VMM] (-) 3
B3 Vermelo 58] -) 4
As Laranja L] (BK¥) .
B4 emmmmmaa SNZALSIER) Z
A6 Branco 1] (A9) 5
86 Amarelo [ (&) i
AT Vermelho [A+] (B+) 12
B7 Verdela] (8) 1
A8 Preto (4] (24) m
B8 . Mo B R nnnannnas 5!
A5 Fita preta (de dentficaao) [BK+] (L5+)
B5 Fita marrom (de identficagdo) (8K (LS-) i
A9 a verde (de identficago) (GNDLS] (GNDLS) s
Fita vermelna (de enticagao) [VPS] (vPS)
AL0 Fita branca (de identficagao) [VCC] (VCC)
B10 4= i amarela (e dentfcagdo) [GND] (GND)_ ___ _ =% 10
ALL 17
B11 Escudo [FG] (FG) 19
ot
222z
Nome do snal Nome do sinal
Nmero PIN A cor Namerodo o &
3 o Azl w P
x5 - v Lerana . o Larania
0 Warrom Marrom
B cinza cinza
4 ew ew  Verde - o Verde
s e e
s e Preto . Preto
M o Amarelo ok Amarelo
2 - ae Al A. P
v w Larania - Laranja
B+ B+ Verde B+ B+ Verde
. . o Marom . . Marom
o zsames HSLN Cina ZusAmes HSLIN  Cinza
L LSEAES HSZN e ciso IS HSZIN e
1 - Al e Azl
s Larania s Larania
0 v vee  cina vee  vec  Cinza
2 P - oo o e
2 vesmar Marrom VesieAT. Marrom
7 LS_GND Hsain Verde LS_GND Hs3n Verde
M
13 ONE+ Rosa ONE+ Rosa
1 com mposicio
222324 FG FG  Preto pin0 123456681112 170 15 1649191719 182022 21 23 24

central
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Extremidade o atuador

(10)

Fim do controlador

B9 Fita vermelha (de identificagéo) [VPS] (VPS)
A10 Fita branca (de identificagéo) [VCC] (VCC)
B10 Fita amarela (de identficacéo) [GND] (GND)

ALL

s s o - sommas s k@ N trolador ACON /'DCON-CYB/PLB/POB

Modelo CB-CAN-MPAyYY/CB-CAN-MPAyYY-RB

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L)
em yyy, (ex: 080=8m), maximo 20m.

(78,5) (Nota 1)

=]

(26)

[:l * Os cabos para robds séo cabos resistentes a forgas externas.

Se o cabo precisar ser guiado em um trilho, use um cabo para robé.

Raio de curvatura minimo r = 68 mm ou mais (para uso mével)

(Nota 1) Se o comprimento do cabo for de 5 m ou mais, o diametro do cabo nao robético passa a ser @9,1.

enquanto o do cabo do robd passa a ser g10.

(Nota 2) Ao conectar ao DR (Disjuntor Diferencial Residual), no méximo 10m.

Modelo CB-PAD-PIOVyY

Nome do sigal o ) Nome do spal -
Numero PIN A D Numero PIN_., D
3 o Azul o o Azul
Ass en v aranja 1 Em 23 aranja.
10 Marrom 2 Marrom
9 Cinza. 3 Cinza.
4 M em | Verde 4 e v verde
15 i s e
8 BK+ Preto 6 BK+ Preto
14 Bk 7 BK- [Amarelo
12 A+ At Azul 8 A+ At Azul
17 w e ranja. —‘F/\'%— 1 e w aranja
Be B |verde 12 b 8| Verde
6 | zwsames [ st cinga 14| zsamesst [ st | cinga
PP e N . % 15| 2is8imss] | Hs2 N | wnas
16 LS+ Azul LS+ Azul
2 vee | vee | ciza 5 vee | vee | cina
21| vesmar Marrom 17| vesmar Marrom
7 LS_GND | Hs3 N | Verde 19 LS_GND | Hs3_IN | Verde
18 10
3 N+ Rosa 20 ONE+ Rosa
192224 2212
2 FG. FG_| Preto contal 2 Fo Fo_| Preto

Modelo CB-PAD-PIOSYYy

L

Invélucro: 51353-2000 (MOLEX)

Contato: 56134-9000 (MOLEX)

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L)
em yyy, (ex: 080=8m), méximo 10m.

Néo. for do cabo Fiagdo Néo. for do cabo Fiagéio
1 | Marrom-1 11 | Marrom-2
2 [ 12 Vermsio
3 Laranja-1 13 | Laranja-2
4 | Amarelo-1 14 | Amarelo-2
5 Verde-1 reTvacn 15 | verde2 reTvacn
AWG28 AWG28
6 Azul -1 16 Azul -2
7 Roxo-1 17 ROX0-2
8 Cinza-1 18 Cinza-2
9 Branco-1 19 Branco-2
10 Preto-1 20 Preto-2

(120)

(§8.1)

200)

7
%
.

maximo, caso seja 0tipo ACON-DCON-POB, & de 2 m

Invélucro: 51353-2000 (MOLEX)
Contato: 56134-9000 (MOLEX)

1A1

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L)
em yyy, (ex: 080=8m), méaximo 10m.

51353-2000 (MOLEX)

~ ~ NaolSinal /PP (Eli Fiacao
8 Preto
2 Branco / Preto
@) 3 EG et
4 - Branco / Vermelho
5 [ N0 Verde
U 6 | m1 Branco / Verde
7| e Amarelo
8] 8 IN3
1] 9 IN4 Marrom
10 INS Branco/Marrom
11 IN6 Azul 0z m
E ' 12 IN7 Branco / Azul
t ' 13 ouTo Cinza
14| ourt Branco / Cinza
f ) 15 ouT2 Laranja
16 ouT3 Branco / Laranja.
) 17 | outs Roxo
18 | ouTs | Branco/Roxo
@ 19 | oute Verde brilhante
20 | out7 | Branco/ Verde
3 ™ brilhante
Escudo 1] Fe 0,55 (JST) Brancoll Cinza AW}22

ACON / DCON-CYB/PLB/POB 2 2
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N° de catalogo CE0240-1A (1217)

IAI Am er|Ca, In C. 1Al Industrieroboter GmbH, Ober

Sede nos EUA e Regido Oeste (Los Angeles): Escritério da 2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505 (800) 736-1712  der Roth 4, D-65824 Schwalbach am Taunus, Alemanha; 1Al
Regido Centro-Oeste (Chicago): 110 E. State Pkwy, Schaumburg, IL 60173 (800) 944-0333 Escritério da (Xangai) Co., Ltd.

Regido Sudeste (Atlanta): 1220 Kennestone Circle, Suite 108, Marietta, GA 30066 (678) 354-9470 www.intelligentactuator.com Centro de negdcios Jiahua de Xangai A8-303, 808,

Honggiao Rd., Xangai 200030, China IAl

Robot (Tailandia) Co., Ltd.
Sede no Japédo: 577-1 Obane, Shimizu-ku, Shizuoka-shi, Shizuoka, 424-0103, Jap&o. As informacdes 825 Phairojkijja Tower 7° andar, Debaratana Rd.,
contidas neste folheto do produto podem ser alteradas sem aviso prévio devido a melhorias no produto. Bangna Nuea, Bangna, Bangkok 10260, Tailandia



