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Atuador sem bateria
Codificador Absoluto

Controlador tipo CB
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BENEFICIO

BENEFICIAR Modelos aplicaveis

Tipo absoluto sem bateria adicionado ao RCA

RCS2

Atuadores servode 24V e 200V RCS3

operacdo de retorno para casa ndo é necessaria na inicializa@éoensor de verificacdo da posi¢éo inicial ndo é necessario.

Reduz o tempo de inicializacéo. Simplifica o esquema de fiacéo.
Isso também elimina as falhas causadas por problemas

Retorno relacionados aos sensores.
HE N
para casa

|
i e 1 [ 0 formagﬁes de posicdo retidas durante o corte de energia.
I I ]

i : Mesmo apés a maquina ser parada devido a uma
Exemplo: A operacao de retorno a posi¢ao inicial a partir de um curso de 300 mm leva queda de energia, ela retoma a operagéo a partir

aproximadamente 16 segundos.

Vantagem com a auséncia de bateria

da mesma posicao.

esnecessério comprar baterias éo € necessario substituir ou carregar a bateria regularmente.
Reduz o custo inicial e o custo de manutengéo. Reduz 0 tempo necessario para manutencgao.

spa(;o de instalacao reservado desnecessario para a bateria nem alarme para queda de tensdo da bateria
Economiza espaco dentro do painel de controle. Reduz o tempo de inatividade do equipamento.

O modelo Absolute sem bateria reduz custos!

y Supondo o uso do RCA-SA4C com comprimento de curso de 100 mm por dez anos;

Custo do atuador___| . E ; O modelo Absolute requer
e | a substituicdo da
Absoluto . .
bateria a cada trés anos.
Custo do atuador atuadonem
preco equivalente ao do
Sem bateria tipo incremental.
Absoluto

Ecoldgico e sem bateria, tipo absoluto. N&o utiliza bateria.

i

BENEFICIOS



Modelos aplicaveis

ACON-CB
DCON-CB
SCON-CB

* Defina em proporgao ao nivel de carga do parmetro

A configuragao pode ser definida com qualquer
namero entre 50 e 99%, com o nivel de detecgéo

Qualquer mau funcionamento ou problema

BENEFICIAR
Equado com um recurso para detectar o motor.
Sobrecarga e geracao de alarme
E possivel monitorar as alteracées de - 0 alarme foi acionado

Saida de alarme
temperatura do motor que ocorrem devido ao AIEIE O cilindro ROBO para
Exemplo de variago da temperatura E necessario reiniciar para se recuperar do alarme.
ressecamento da graxa ou ao desgaste de do motor em condicéo de erro.
e e el e e e Linha de deteccéo de alarme de
componentes. Um alarme sera acionado
sobrecarga (100%)
quando a temperatura exceder o valor Ocorreu um aviso de sobrecarga
predefinido. Isso permite detectar uma alteragéo 0 clindro ROBO continua em operago
antes que ocorra uma falha ou problema. =
Realizar manutengéo

A saida de avisos

permite detectar problemas

como os descritos abaixo. e erfos em 100%

pode ser evitado realizando-se
y Hora de fornecer graxa amanutengao apos a emisséo do aviso
y Hora de substituir o componente Ehe
variagéo da temperatura do motor em condicdes normais de funcionamento
Y Hora de implementar
. A - ’ Temp
0 ajuste mecanico do motor mpo
BENEFICIAR

Modelos aplicaveis

ACON-CB
DCON-CB

Totalmente equipado com recurso de monitoramento
SCON-CB

Z] Assim como a fungéo de disparo de um osciloscépio, as formas de onda de posicéo e velocidade podem
ser adquiridas a partir do momento em que a condi¢cao de um sinal selecionado € alterada.
Z Também é possivel obter informagées sobre o status do posicionamento, alarmes e outros sinais.

y Janela de recurso de monitoramento (exemplo)

€% 8.5, ~ = 5
2 5 § Configuracdes de exibicdo y Configuracéo do gatilho
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' ser selecionado.
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Ative o sinal CSTR (Start).
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ALINHAR

Preparamos 29 tipos de atuadores absolutos sem bateria, divididos em 6 séries. Também oferecemos modelos para salas limpas, permitindo sua utilizacdo em

diversas aplicagoes.

Servomotor de 24V

tig

. I _ . . Méaximo . Referéncia
Ambiente de utilizacdo Nome Vista externa Velocidade maxima - Limpeza
Carga util Pagina
Padréo
I oA satC
665 mm/s 8kg (horizontal)
4,5 kg (vertical)
RCA-SA4R P.11
SA5C
RCA-SA5C . }3® 1300 mm/s (horizontal) Pag. 7
’6@@7 800 mm/s (vertical) 12 kg (horizontal) 4 kg .
; SASR (vertical)
RCA-SA5R Pag. 13
52 mm 800 mm/seg “
SA6C
RCA-SA6C FQI];_\ 1300 mm/s (horizontal) Pag. o
E @ 2 800 mm/s (vertical) 18 kg (horizontal) :
H 6kg (vertical)
RCA-SA6R SAGR 4.
58 mm 800 mm/seg o
% Classe 10
) (Fed.Std.209D)
RCACR-SA4C ‘ b 665 mm/s SRolberzchal) Bl Pag. 45
4,5 kg (vertical) Classe 2.5
40 mm (ISO 14644-1)
@ Classe 10
@) ) ) (Fed.Std.209D)
- -— 1300 mm/s (horizontal
R —— 6@ = ( : ) 12 kg (horizontal) Equivalente 2 R4
800 mm/s (vertical) 4kg (vertical) Classe 2.5
52 mm (ISO 14644-1)
=l Classe 10
"&, O
= 8 ) ) (Fed.Std.209D)
1300 /s (h tal
RCACR-SAGC o *¥o ST Y i) et Equivalente Pag. 49
i 800 mm/s (vertical) 6kg (vertical) Classe 2.5
58 mm (ISO 14644-1)
) S . . . Maximo ) Referéncia
Ambiente de utilizagdo Nome Vista externa Velocidade maxima » Limpeza
Carga util Pagina
SA4C X
RCS2-SA4C 1060 mm/s Pag. 17
% 8kg (horizontal) .
| 4,5 kg (vertical)
SA4R
RCS2-SA4R 0) [T 665 mms Pag. 25
SA5C
RCS2-SA5C 1300 mm/s (horizontal) Pag. 19
| = ) 800 mm/s (vertical)
i _@;@i@_ 12 kg (horizontal) )
oo 4kg (vertical)
SA5R .
RCS2-SA5R 52 i 800 mm/seg Pag. 27

3 ALINHAR
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) - _ Maximo . Referéncia
Ambiente de utilizag&o Nome Vista externa Velocidade méaxima . Limpeza -
Carga util Pagina
SA6C
RCS2-SA6C | = 1300 mm/s (horizontal) Pag. 21
°
B@B 800 mm/s (vertical) 18 kg (horizontal) .
! 6kg (vertical)
ABR
RCS2-SA6R e Pag. 29
58 mm 800 mm/seg
1 SA7C
RCS2-SA7C Pag. 23
1200 mm/s (horizontal)
© @ 40 kg (horizontal) .
12 kg (vertical)
SA7R
RCS2-SA7R Pag. 31
73 mm 800 mm/seg
RCS3-SA8C Pag. 37
1800 mm/s 80 kg (horizontal) .
16kg (vertical)
RCS3-SA8R Pag. 41
RCS3-SS8C ;:D Pag. 30
€] @ 1800 mm/s 80 kg (horizontal) }
16kg (vertical)
© @
RCS3-SS8R Pag. 43
mm
RA5C
RCS2-RA5C 60kg (horizontal) Péag. 33
800 mm/seg 18kg (vertical) .
RA5R
RCS2-RA5R 50kg (horizontal) Péag. 35
11,5 kg (vertical)
Sala limpa ” =Y Classe 10
|
@) ) (Fed.Std.209D)
RCS2CR-SA4C %} i 665 mms e = Pag, 51
) 4,5 kg (vertical) Classe 2.5
40 mm (ISO 14644-1)
Classe 10
9459 1D ) ) (Fed.Std.209D)
i == 1300 /s (h tal
RCS2CR-SA5C oo mimis { orlz?n =) 12kg (hon‘zontal) Equivalente a Pég. 53
800 mm/s (vertical) 4kg (vertical) Classe 2.5
52 mm (ISO 14644-1)
E Classe 10
E— : @— I@ 1300 mm/s (horizontal) 18kg (horizontal) (el A0EDD)
RCS2CR-SA6C o) ® . Y Equivalente & Pag. 55
! 800 mm/s (vertical) 6kg (vertical) Classe 2.5
58 mm (ISO 14644-1)
[ESTTNCn) Classe 10
& ) (Fed.Std.209D)
RCS2CR-SA7C © e 800 mm/seg 40kg (h0r|zo.nta|) Equivalente & Pag. 57
12 kg (vertical) Classe 2.5
73 mm (ISO 14644-1)
.
| Classe 10
: ) (Fed.Std.209D)
RCS3CR-SASC 1800 mm/s 80kg((horizontah) |8 entea Pag. 50
© © 16kg (vertical) Classe 2.5
80 mm (ISO 14644-1)
i Classe 10
= 1 = ) (Fed.Std.209D)
RCS3CR-SS8C ! 1800 mm/s e BT Pig. 61
© D 16kg (vertical) Classe 2.5
80 mm (ISO 14644-1)

ALINHAR I
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Cilindro RCA ROBO

Cilindro ROBO RCA-SA4C , BEV\IrG 0Ly el 2G4 Eispacificasfes do Motor Acoplado

gModel RCA—SAAC— [ | —w 1 -1 - [CJ- [1- [

Especificacéo -, ) Codificador . ) - — Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria 20: 10:10 mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W 5 : 5mm 1 P:1m tabela de opcdes
2,5:2,5mm 400 : 400 mm S:3m abaixo.
M: 5m
o A ey (Pode ser ajustado
*O controle ndo esta incluido. S e CEmTTER D S TE
R Cabo do robd

Opcao de alta aceleracao/desacelerago Opcao de economia de enei

(Exclui chumbo 2,5)

* Dependendo do modelo, pode haver

algumas limitagdes quanto
a0 uso das posicdes de
montagem vertical, lateral e no
teto. Entre em contato para obter
mais informagdes sobre

as opgdes de montagem.

(1) A carga util pressupde operacé@o com aceleracdo de 0,3G (0,2G para lead 2.5)
para especificacdes padréo e de economia de energia, e 1G para especificagédo

ar de alta aceleragao/desaceleragéo (exclui lead 2.5). (Os valores mostrados

na tabela abaixo s&o o limite superior para a carga Gtil maxima, mesmo

sobre a selegfio se a aceleracao/desaceleracéo for reduzida.)

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posigao do cursor (consulte (2) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operacao.

Especificagdes do a

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
i Carga (til maxima Empuxo nominal AVC =
Namero do modelo Motor Liderar 9 AVC 50~400
EM) (mm) Horizohtal (kg) Vertical (kg) ™) (mm) Liderar (A cada 50 mm)
RCA-SA4CI] -20-10- 4@ 10 4 1 19,6 10 665
-20-5-[2F §34[h 20 5 6 25 392 | 50400 5 330
=4 " ! (A cada 50 mm))
-20-2.5-2} 406 25 8 45 78,4 25 165

(Unidade: mm/s)

Legenda:  [fipg]de encoder 2 Cuvsonlrclador vel 4 Comprimento do cabo 5 [gpgfes
(DTipo de Encoderf/2 Cursos (aXomprimento do cabo

Preco padréo B
Tipo Cadigo do cabo Preco padrao
Tipo de codificador
Curso (mm)
Absolutamente sem bateria P (1m) -
DE Tipo padréo S (3m) -
50 - M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
150 - Compri especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - RO1 (1m) ~ R03 (3m) -
300 B R04 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 ° R11 (11m) ~ R15 (15m) °
R16 (16m) ~ R20 (20m) -
“Consuite a pagina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutencéo.
* Consulte as paginas de referéncia de op! or
Nome Cédigo de opcéo Pagina de referéncia Preco padréo Item Descricdo
Freio B - Sistema ce acionamento Fuso de esferas @8mm, laminado C10
SIS FT = Repetibilidade de posicionamento 0,02 mm
Alta aceleracédo/desaceleracdo HA Consulte 0 nosso site - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
sensor de verificagdo residencial | para obter detalhes = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Economia de energia [¢] sobre as opgdes. - Momento estatico admissivel Ma: 6,9Nem, Mb: 9 9Nem, Mc: 17,0N*m
da idade ndo motorizada NM - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 3,29N+m, Mb: 4,71N+m, Mc: 8,07Nsm
Especificacéio do rolete deslizante SR - Temperatura ambiente de operagao, umidade | 0 5 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacao)
Espacador deslizante SS - R ia para i de carga em balango/Ma: 120 mm ou menos, Mb, Mc: 120 mm ou menos
* A opcéo de alta aceleragio/desaceleragéo e a opgao de rolete deslizante nio podem ser combinadas. (¥) Assume-se uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida dtil operacional pode variar dependendo da operagéo.
* A opgéo de alta n&o pode ser i para o lead 2.5. e condigBes de instalagéo.
* A opgdo de alta e a opgéio de de energia ndo podem ser combinadas. Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida itil dos produtos, as diredes do momento admissivel e o comprimento

da carga em balango.

RCA-SA4C
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Cilindro RCA ROBO

Dimensdes

Os desenhos CAD

odem ser baixados do nosso site. WWW lnte”'

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos. *4 Quando o atuador & montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de
objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME. deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 200 mm.

*3 Posicéo de referéncia usada no célculo do momento Ma.

4936 32

6,5 escareado, profundidade 3,7

(para fixagéo do atuador) *4

20

Jungzo de cabos
conector *1

Helel®

d 102 |_ J;La M 118 240)
H Evenisnse satse / [————

Detalhe da ranhura

para ajuste da posicéo do cursor

Eveidade daase
Deve ser 100 ou mais.

365
25

Conpnta g i Especificago absoluta sem bateria: 137,2
posiio para permitido. 23 AVC 70 12,8 (com freio 177,2)

céleuo do momento*3

225
1
oy
Ini
|1

&/ 37 | Parte inferior da base Largura do motor: 46

3 latgura do atuador: 40

Exvemcace da sse 50 (para 50 golpes) Exvominte g base

L8R Ux100 P (exceto para o traco 50) 50 118,

4
® -”)—
Referéncia go é =
superive . s S S —
5.2 partc da hase
Detalhe para A Detalhe para Orificio oblongo com 5 cm de N ( passo entre furos de @3)
(Detalhe da superficie de furo oblongo rofundidade a partir da base.

referéncia do atuador)

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio sdo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400
1 Sthale,.a|Sem1reio 293 343 393 443 493 543 593 643
absoluto | Com freio | 333 383 433 483 533 583 633 683

M 122 172 222 272 322 372 422 472

N 50 100 100 200 200 300 300 400

P 35 85 85 185 185 285 285 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

e 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10

Massa (kg) 07 08 0,9 1 11 12 13 14

’ A ' RCA-SA4C



Cilindro RCA

Machine Translated by Google

ROBO

Cilindro ROBO RCA-SA5C ,

SEF\AIrS ot

I tLac
R A R

L Eisp2cifizazoes do Motor Acoplado

yModel

Especificacéo
Unid

RCA — SA5C —

Série — Tipo —

Codificador

WA: Sem bateria

*O controle ndo esta incluido.

[ ]

absoluto

— 20—

20:

Cabo
— Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
20:20mm 50 : 50mm AS5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
Servomotor de 20 W12 : 12mm Il P:1m tabela de opgdes
6:6mm 500 : 500 mm S:3m abaixo.
3:3mm M: 5m

- L

(Pode ser ajustado
em incrementos de 50 mm) X: Comprimento especificado
R

Cabo do robd

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagBes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes
Sobre as opgdes de montagem

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posi¢&o do cursor (consulte

Opcao de alta aceleracao/desacelerago Opcao de economia de enei

sobre a selegfio

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

(2) A carga Uutil pressupde operacé@o com aceleragédo de 0,3G (0,2G para o lead 3)
para especificacdes padréo e de economia de energia, e 0,8G para
especificacdo de alta aceleracdo/desaceleracao (exclui lead 3).

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior
da carga util médxima, mesmo com a reducéo da aceleragdo/desaceleracéo.)

(3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.
Especificagdes do a
yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima

Ndmero do modelo Motor W C.arga (til maxima Emguxo nominal AVC AVC 50~450 500
(EM) (mm) Honzontaj(kgj Vertical (kg) N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm)
= 1300 1300
RCA-SA5CEL -20-2062 {3 -@ 2 2 o5 | 07 »° <s00> <500>
RCA-SA5CEL -20-12€2 {3 -[@) 12 4 1 167 o500 12 800 760

20 3

_ (A cada 50 mm)

RCA-SA5CE] -20-62 {3 -[@) 6 8 2 333 s 6 400 380
RCA-SA5CE -20-362 {3 - 3 12 4 65,7 3 200 190

Legenda: 1[fipl de encoder 2 Cur@omm\adcével 4 Comprimento do cal@)pqées
(DTipo de Encoder/2 Cursos

Preco padrdo
Curso (mm) Tipo de codificador
Absolutamente sem bateria

DE

50 .
100 N
150 .
200 N
250 N
300 N
350 -
400 .
450 B
500 .

@opgﬁes * Consulte as as de refel a de opgdes para confirmar cada opgéo.

specificacbes do af [o]

+Os valores entre colchetes < > sdo para uso vertical. (Unidade: mm/s)

@omprimenw do cabo

Tipo Cédigo do cabo Prego padrao
P (1m) -
Tipo padrao S (3m) =
M (5m) -
X06 (6m) ~ X10 (10m) 5
C especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -

X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m) ~ R03 (3m) -
RO4 (4m) ~ RO5 (5m)
RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

Cabo do robd

“Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutengo.

Nome Codigo de opcao Pégina de referéncia Preco padréo Item Descric&o
Freio B - istema d Fuso de esferas @10mm, laminado C10
Suporte para 0s pés FT = de (*1)] +0,02 mm [+0,03 mm]
Alta aceleracédo/desaceleracdo HA Coﬁsune o nosso - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
sensor de verificago residencial s s‘:e::]zso das = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Economia de energia [¢] B - Momento estatico admissivel Ma: 18,6Nem, Mb: 26,6Nem, Mc: 47,5Nem

do da néio motorizada NM opeoes. - Momento dinamico admissivel (*2) | Ma: 5,81N+m, Mb: 8,30N*m, Mc: 14,8N*m
40 do rolete SR - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | ¢ g 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacéo!

* A opgéo de alta aceleragdo/desaceleragéo e a opgio de rolete deslizante ndo podem ser combinadas.
* A opcéo de alta aceleracdo/desaceleracdo ndo pode ser selecionada para o fio condutor 3.
* A opgéo de alta aceleragio/desaceleragio e a opcao de economia de energia ndo podem ser combinadas.

RCA-SA5C

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 150 mm ou menos, Mb, Mc: 150 mm ou menos
(*1) O valor em [ ] aplica-se quando o passo é de 20 mm.

(*2) Assume uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida Gtil

variara das

de operacéo e

instalagdo.

Consulte nosso site para obter mais informacdes sobre a vida ttil dos produtos, as direcées do momento admissivel e o comprimento
da carga em balango.
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Cilindro RCA ROBO

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lnteulg

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos. *4 Quando o atuador € montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de
objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso

deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte

superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 300 mm.
*3 Posicéo de referéncia usada no célculo do momento Ma.

2
s
8 com rebaixo, profundidade 4,5
(para fixagao do atuadon) *4 < 20417 profundidade 6 444 profundidade o
T
Jungéo de cabos
furo de 08
Stol & — —_—————- conector 1
|
102 M (240
Detalhe da ranhura " g LT
oo s,
para ajuste da posigao do cursor
. Deve ser 100 ou mais.
“ Especificacio absoluta sem bateria: 114,2
32 237 Ave o 135 (com freio 154,2)

\ ,
» 3 3
| 20 | ctatowmnas | K pigns Eme-‘z
e — e
| — - r =

40

2

i @ @

=
L 1

Parte inferior da base

Largura do motor: 52

r
Largura do atuador: 52

50 (para 50 golpes) Exemidade dabese
145 R Ux100P (exceto para o traco 50) 50 14,5

-

Referéncia

woz
|
;

superficie

Detalhe para A Detalhe para

(Detalhe da superficie de furo oblongo
referéncia do atuador)

P (furo de @4 e es entre furos oblongos)

\ 294H7 profundidade 5 a partir da base

Orificio oblongo com 5 cm de
profundidade a partir da base.

N (passo entre furos de @4)

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio sdo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Sem bm,ial Sem freio 2954 345,4 395,4 4454 495,4 545,4 595,4 645,4 695,4 745,4
absoluto | Comfreio | 3354 | 3854 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 6854 | 7354 | 7854
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592

N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500

P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485

R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42

o 1 1 2 2 3 3 4 4 5

m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12

Massa (kg) 13 14 15 16 17 18 19 2 21 22

I1A1

RCA-SA5C
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Cilindro RCA ROBO

Cilindro ROBO RCA-SAG6C ,

SEYNIe 0ty

yModel = — — -
y RCA — SA6C — 0 ] ] I

Especificagéo

.pd ¢ ) X Codificador ) ) . Cabo "
Uni Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . — Opgoes
comprimento
WA: Sem bateria 30: 20:20mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 30 W12 : 12mm t P:1im tabela de opcdes
6:6mm 600 : 600 mm S:3m abaixo.
» o an » 3:3mm (Pode ser ajustado M: 5m
O controle ndo esta incluido. emincrementos de 50 mm) S I ICETED
R Cabo do robd

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagBes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes

Opcao de alta aceleracao/desaceleracagll Opcéo de economia de energi,

sobre as opgdes de montagem

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posi¢éo do cursor (consulte

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotagéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade maxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do atuador
abaixo.

(2) A carga Util pressupde operacdo com uma aceleracéo de 0,3G (0,2G para
chumbo 3) para especificagdes padréo e de economia de energia, e 1G para
especificagéo de alta aceleragéo/desaceleracéo (exclui chumbo 3).

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior da
carga Util maxima, mesmo com a reducéo da aceleracdo/desaceleragdo.)

sobre a selegfio

(3) Consulte nosso site para obter mais informacées sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagéo.
Especificagdes do a
yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
Nl (o fEs s Motor Liderar Carga (til maxima Emguxo nominal AVC AvVC 50~450 500 550 600
(EM) (mm) H°fiZ°n'aJ(ngVenica| (kg) N) (mm) Liderar (Acadasomm)|  (mm) (mm) (mm).
1300 1160 990
9
RCA'SA6@ '30'20 ‘@ ' 2 8 08 158 2 <800> <800> | <800>
i -30- - ) 12 6 15 24.2 12 800 760 640 540
RCA-SA6CEL -30-1262 {3 )
- (A cada 50 mm)
RCA-SA6CE -30-62 {3 - 6 12 3 48,4 6 400 380 320 270
RCA-SA6CEL 3 18 6 9.8 3 200 190 160 135

Legenda: 1[fipl de encoder 2 Cur@onlm\adcével 4 Comprimento do cal@)pqées
(DTipo de Encoder/2 Cursos

+Os valores entre colchetes < > sd0 para uso vertical. (Unidade: mm/s)

@omprimenw do cabo

* A opgao de alta aceleragdo/desaceleragdo e a opgao de rolete deslizante n&o podem ser combinadas.
* A opcéo de alta aceleracédo/desaceleragao ndo pode ser selecionada para o fio condutor 3.
* A opcéo de alta aceleragdo/desaceleracdo e a opcéo de economia de energia ndo podem ser combinadas.

RCA-SA6C

Preco padrdo .
& Tipo Coédigo do cabo Prego padrao
Tipo de
Curso (mm)
sem bateria P (1m) -
bt Tipo padrao S (3m) -
50 R M (5m) -
100 B X06 (6m) ~ X10 (10m) o
150 - ¢ especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 g X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
300 R RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 B Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~ R15 (15m) =
450 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
500 = “Conslte a pégina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutencéo.
550 -
500 . Especificagdes do al or
Item Descrigdo
(Bopcoes * Consulte as paginas de referéncia de opcdes para confirmar cada opcao. =
Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
Codigo de opcéo PAagina de Preco padréo de (1| *0,02mm [+0,03 mm]
. B - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Suporte para os pés FT = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Alta aceleragao/desacelerag@o Consulie 0 nosso
< G HA site para o - estatico Ma: 38,3Nem, Mb: 54,7Nem, Mc: 81,0Nem
de verificagao residencial
— Eacaov'es' R Detalhes das = Momento dinamico admissivel (*2) | Ma: 11,6Nem, Mb: 16,6N-m, Mc: 24,6N*m
Economia de energia (o] 5 - T ambiente de operagdo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensagao)
Especificagao da extremidade néo motorizada NM opgoes. -
R ia para de carga em balango/Ma: 220 mm ou menos, Mb, Mc: 220 mm ou menos
do rolete SR = (*1) O valor em [] aplica-se quando o passo é de 20 mm.

(*2) Assume uma vida Util nominal padrao de 5.000 km. A vida dtil variara das

instalag&o.

de operagéo e

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida (il dos produtos, as direges do momento admissivel e 0 comprimento
da carga em balanco.



Machine Translated by Google
Cilindro RCA ROBO

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lntelllg

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pgina 73 para obter detalhes sobre os cabos.

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posigéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.
viajar até chegar ao Oriente Médio.

ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso

*3 Posigéao de referéncia usada no calculo do momento Ma.

2:@5H7 profundidade 6

Slot furo de @8 @ | iﬁ @ i:

Dezalnua?annum @ '—’—EI @ E

para ajuste da posigao do cursor

31

4:M5 profundidade 9

Jungdo de cabos
conector *1

&)
i
i
I
r@!@-:
i
i
i
i
i
i

Conjuto do reorencia Exvemidnge s base

N Deve ser 100 ou mais.
s
o do momentora " .
52 / Especificagéo absoluta sem bateria: 124,2
39 237 AvC 115 18,5 (com freio 164,2)
3 3
23
EU St < | ME’
=" e e e e oo ="
=
g| = oraes
9| 3
] L | e(OD)®
— 1 1
Parte inferior da base Largura do motor: 58
Largura do atuador: 58

Base final

Ux100P

5

Referéncia g

superficie <
[ @

Detalhe para A Detalhe para | |
(Detalhe da superficie de  furo oblongo
referéncia do atuador) Pluodegie entre furos oblongos)
Orificio oblongo com 5 cm de N (passo entre furos de @4) 100 (passo entre furos de @4)

\3-DAH7 profundidade 5 a partir da base \m:M5 8

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
Avsoutamene | Sem freio 3314 | 3814 | 4314 | 4814 | 5314 | 5814 | 6314 | 6814 | 7314 | 7814 | 8314 | 8814
sembuers [ Com freio | 714 [ 4214 | araa [ 5214 [ 5714 [ 6214 [ 6114 | 7204 | 77124 [ 214 [ 8714 [ 0214
N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631

P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

o 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18

Massa (kg) 14 16 18 2 22 24 26 28 3 32 3.4 36

I1A1

RCA-SA6C
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Cilindro RCA ROBO

Cilindro ROBO RCA-SA4R ,

Servomaotor de 24V, ‘Especificacoes do motor de montagem lateral

yModel — - - -
yModel — RCA — SA4R — —a0— L] L] L | L]
Especificacéo ot —
Unid ;. ) odificador N ) - abo "
ni Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . — Opcdes
comprimento
WA: Sem bateria 20: 10:10 mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W 5: 5mm t P:1m tabela de opges
2,5:2,5mm 400 : 400 mm S:3m abaixo.
*O controle n&o esté incluido. (Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique
em incrementos de 50 mm) X Comprimento especifcado dg aualfado do
R Cabo do robd SRS
ser montado (ML/MR)

Opcéo de economia de energi

Ce€

=

* Dependendo do modelo, pode haver

=g

algumas limitagdes quanto
a0 uso das posicdes de
montagem vertical, lateral e no
teto. Entre em contato para obter
mais informagdes sobre

as opgdes de montagem.

A figura acima mostra o motor
montado lateralmente a esquerda (ML). P O N T

(1) A carga util pressupde operagdo com aceleracéo de 0,3G (0,2G para lead 2,5).
Este é o limite superior da aceleragéo.
(2) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

P " v bre a selegh
* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posig&o do cursor (consulte o sobre aselegpo

operagao.
desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima.
EspecificacGes do atuador
yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
! (i i i AVC -~
NGmero do modelo Motor Liderar Carga Gtil maxima Empuxo nominal| AvVC 50~400
EM) (mm) Horizohtal (kg) Vertical (kg) ™) (mm) Liderar (A cada 50 mm)
RCA_SA4R _20_10_ 4@ 10 4 1 196 10 665
50~400
-20-5-[2F &3 20 5 6 25 39,2 5 330
20-5-[2F §34[h nsom
RCA-SA4RIJ -20-2.5-[2} 34k 25 8 45 784 25 165

(Unidade: mm/s)

@:omprimento do cabo

Legenda: 1 [fipg]de encoder 2 Cuvsonlrcladov vel 4 Comprimento do cabo 5 [3pgpes

ipo de Encoder/2 Cursos

Ersgolpadiac Tipo Coédigo do cabo Prego padrao
Curso (mm) inolc

sem bateria P (m) -
DE Tipo padréo S (3m) -
50 - M (5m) -
100 s X06 (6m) ~ X10 (10m) =
150 - Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 B X16 (16m) ~ X20 (20m) =
250 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
300 B RO04 (4m) ~ RO5 (5m) =
350 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

“Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutengo.

RCA-SA4R

Nome Codigo de opgao Pégina de referéncia Preco padréo Item Descricéo
Freio B - Sistema de acionamento Fuso de esferas @8mm, laminado C10
sensor de verificagdo residencial | e - de 0,02 mm
Economia de energia o Consulte o nosso site - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Especificagao da extremidade néo motorizada NM para obter detalhes - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Motor montado lateralmente & esquerda (Padrao) ML sobre as opgdes. - Momento estatico admissivel Ma: 6,9Nem, Mb: 9,9Nem, Mc: 17,0N-m
Motor montado lateralmente a direita SENHOR. - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 3,29Nm, Mb: 4,71Nem, Mc: 8,07Nsm
Especificacéo do rolete deslizante SR - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensac&o)
Espacador deslizante Ss - ia para de carga em balango/Ma: 120 mm ou menos, Mb, Mc: 120 mm ou menos

(*) Assume-se uma vida Gtil nominal padrao de 5.000 km. A vida til operacional pode variar dependendo da operagao.

e condicdes de instalagéo.

Consulte nosso site para obter mais informacdes sobre a vida il dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento

da carga em balango.
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Cilindro RCA ROBO

Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do nosso

45 3
At doconl desizanie: 4 | & Eu
32 4036
o

225 26,5 escareado, profundidade 3,7 -
Parte inferior da base ) ]
L (para fixagdo do atuador) *4 H
312 i

Conjunto de referéncia

posicao para permitido
célculo do momento*3

Jungéo de cabos

conector *1 - o —— e ——— . ]

dtrgdox:
y
|
T
—
2
u
i
el
i
I
i
i
._I._._._._'__.

[r——
102 118 L} 24 229
oeve sor 100 au mas 0 absoluta sem bateria: 113 (com freio: 152) | 23

1
Detalhe da ranhura

para ajuste da posigao do cursor pi

ey

T

Referéncia 32

superficie

0010

Detalhe para A Detalhe para 50 50 gopes)
[E—— (para 50 golpes) v e
Detalhe da superficie de furo obl
( - P - uro oblongo 118 R Ux100P (exceto para o traco 50) 50 A8
referéncia do atuador) ‘ ‘
oy o —
® =
\° S -
@
® 7 4;\—— (
mM3. 5 / P (furo de @3 e espagamento entre furos oblongos) \
2.ga 52 panic da base
Orificio oblongo com 5 cm de
profundidade a partir da base. = e o de 03).

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos. yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

*2 Quando o cursor estiver retornando & posic&o inicial, tome cuidado com possiveis interferéncias.
a partir dos objetos circundantes, pois iré viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400
209,7 259,7 309,7 359,7 409,7 459,7 509,7 559,7
122 172 222 272 322 372 422 472

L
im Arni - M
*3 Posicao de referéncia usada no calculo do momento Ma.
*4 Quando o atuador é montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte superior da base, a i S0 100 100 200 200 300 300 400
P
R

base pode ficar deformada, o que pode causar erros de deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar 35 85 85 185 185 285 285 385
os orificios de montagem na parte superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 200 22 22 72 22 72 22 72 22
mm. & 1 1 2 2 3 3 4
m 4 4 4 6 6 8 8 10

Massa (kg) 08 09 1.0 11 12 13 14 15

I1A]

RCA-SA4R
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Cilindro RCA ROBO

Cilindro ROBO RCA-SA5R ,

Zz 90 specificaioes do motor de montagem lateral

yModel

Especificacéo
Unid

*O controle n&o esta incluido.

Série — Tipo —

RCA—SASR— [ ] —w

Codificador

WA: Sem bateria

absoluto

— Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel
20: 12:12mm 50 : 50mm
Servomotor de 20 W 6 : 6mm |
3:3mm 500 : 500 mm

(Pode ser ajustado
em incrementos de 50 mm)

— Cabo
controlador =2 Cos
A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
(Fn) tabela de opges
S:3m abaixo.
M: 5m

* Por favor, especifique
Comprimento especificado de qual lado do :
R Cabo do robd O motor deve

ser montado (ML/MR)

Ce€

=

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagdes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

=g

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

Opcéo de economia de energi

atuador abaixo.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do

A figura acima mostra o motor
montado lateralmente & esquerda (ML).

* Este produto est& equipado com uma ranhura para ajuste da posi¢éo do cursor (consulte o

desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima.

sobre a selegfio

operacao.

(2) A carga Util pressupde operagdo com aceleracdo de 0,3G (0,2G para o passo
3). Este € o limite superior da aceleragéo.

(3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

EspecificacGes do atuador

yLider e Carga Util

yCiclo e Velocidade Maxima

e 65 MEEEE Motor Liderar | _Carga util maxima Emguxo nominal| AVC AVC 50~450 500

(EM) (mm) Horizpntal (kg) Vertichl (kg) (N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm)

RCA-SASRI -20-12{2- B} 455 12 4 1 16,7 12 800 760
50~500

-20-6- @' @4@ 20 ® ® 2 S (A cada 50 mm; © o0 ¢

RCA-SA5RI( -20-3-[2} 4k 3 12 4 657 3 200 190

Legenda: 1 [fipg]de encoder 2 Cuvsonlrcladov vel 4 Comprimento do cabo 5 [3pgpes

ipo de Encoder/2 Cursos

(Unidade: mm/s)

@:omprimento do cabo

Dieeo ol o Tipo Coédigo do cabo Preco padréo
Clrso)(mm) Tipo de codificador

Absolutamente sem bateria P (1m) N
DE Tipo padrao S (3m) -
50 E M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
150 . c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) =
200 o X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - RO1 (Im) ~ RO3 (3m) -
300 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 o R11 (11m) ~ R15 (15m) °
450 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -

500 - “Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutenco

specificagdes do atuador

Cédigo de opcéo Pagina de referéncia Preco padréo Item Descricao
Freio B - istema Fuso de esferas @10mm, laminado C10
sensor de verificago residencial | ) S Repetibilidade de posicionamento +0,02 mm

Consulte 0 nosso site
Economia de energia ¢} - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
para obter detalhes - — —
da i néo motorizada NM " = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
sobre as opgdes.
Motor montado lateralmente & esquerda (Padrao). ML - Momento estatico admissivel Ma: 18,6Nem, Mb: 26,6Nem, Mc: 47,5Nem
Motor montado lateralmente a direita SENHOR - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 5,81N*m, Mb: 8,30N*m, Mc: 14,8N*m
A0 do rolete SR - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | ¢ g 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacéo!

RCA-SA5R

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 150 mm ou menos, Mb, Mc: 150 mm ou menos
() Assume-se uma vida il nominal padr&o de 5.000 km. A vida il operacional pode variar dependendo da operacéo.

e condicdes de instalagéo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Gtil dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento

da carga em balango.
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Cilindro RCA ROBO

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

AVC 94 137 _, 345

4045

i/i

@8 escareado, profundidade 4,5

" 26 (para fixagio o atuador) *4

Parte inferior da base =Y 50

= 8
® hpe
2
[
Y
R
5
b
o
K3
Q

/@
Yo
|
clee
::|

i
i
|
i
|
i

Hargoon

112
112

Conjunto e referéncia
\ posicéo para permitido
; célculo do momento*3 I

Juncéo de cabos

(2]

E > @) 1= conector 1 shee—ie——n
O
@

i bl
102 145 M 145 347
T
Exremidodedabose Deveser | gqpecificagao absoluta sem bateria. 107 Exvomidadsdabass
100 ou mais. | (com freio 147) [ 2
T

'
Detalhe da ranhura

para ajuste da posigdo do cursor |

AHA bt —
| 1 1
Referéncia
superficie S,
=] 5
] Earoitaso tatase 50 (para 50 golpes)
‘ 145 R Ux100P (exceto para 0 rago 50) 50 a5 [
Detalhe para A Detalhe para -
(Detalhe da superficie de furo oblongo _¢_ e ®

referéncia do atuador)

¢ +
BT 4 1
. 74 \

L4 P (furo de @4 e espacamento entre furos oblongos) \2 a7

5 a partir da base

Orificio oblongo com 5 cm de
profundidade a partir da base.

N de @4)

o . . . .
*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos. yDimensbes e massa por curso *Os modelos equipados com freio sdo 0,3 kg mais pesados.

*2 Quando o cursor estiver retornando & posigéo inicial, tome cuidado com possiveis interferéncias. AvC 50 100 150 200 250 E00) D 299 LED 200,
a partir dos objetos circundantes, pois iré viajar até atingir o ME. L 2159 265,9 315,9 365,9 415,9 465,9 515,9 565,9 615,9 665,9
ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592

*3 Posicao de referéncia usada no célculo do momento Ma. N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500

*4 Quando o atuador é montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte superior da base, a P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
base pode ficar deformada, o que pode causar erros de deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar R 42 22 92 42 92 2 92 2 92 a2
os orificios de montagem na parte superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 300 a a 2 2 3 3 2 2
. e 5

m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Massa (kg) 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24

I1A1 RCA-SASR
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Cilindro RCA ROBO

Cilindro ROBO RCA-SAG6R ,

Servomaotor de 24V, ‘Especificacoes do motor de montagem lateral

yModel = = — =
v ~ RCA —SA6R — —a0— [ [ [ ] L

Espe(:lflcagao L ) Codificador ) ) o Cabo

Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opcdes

WA: Sem bateria 30: 12:12mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 30 W 6 : 6mm 1 P:1m tabela de opgdes
3:3mm 600 : 600 mm S:3m abaixo.
_ o (Pode ser ajustado M: 5m + Por favor, especifique
*O controle ndo esta incluido. em incrementos de 50 mm) X Comprimento especificado de qual lado do :
R Cabo do robd O motor deve
ser montado (ML/MR)

Opcéo de economia de energi

Ce€

=

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagBes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral € no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do

A figura acima mostra o motor atuador abaixo.

montado lateralmente a esquerda (ML).

(2) A carga Util pressupde operagdo com aceleracdo de 0,3G (0,2G para o passo
3). Este € o limite superior da acelerag&o.

sobre a selegfio
* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posigéo do cursor (consulte o (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operacao.

EspecificacGes do atuador

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima

N 6D mEs Motor Liderar | _Carga (itil méxima Emguxo nominal|  AVC AUE 50-450 | 500 550 600

EM) (mm) Horizpntal (kg) Vertichl (kg) (N) (mm) Liderar (Acadasomm)|  (mm) (mm) (mm).

RCA-SA6RII -30-12{2]- B3 4Ch 12 6 15 24.2 12 800 760 640 540
50~600

RCA-SABR[Y -30-6- 2 3345 30 6 12 3 as | s 6 400 380 320 270

-30-3- @_ 4@ 3 18 6 9.8 3 200 190 160 135

(Unidade: mm/s)

@:omprimento do cabo

Legenda: 1 [fipg]de encoder 2 Cuvsonlrcladov vel 4 Comprimento do cabo 5 [3pgpes

(DTipo de Encoder/2 Cursos

RCA-SA6R

Preco padrdo .
Sl Tipo Coédigo do cabo Prego padrao
Tipo de
Curso (mm) I
sem bateria P (1m) -
BE Tipo padrdo S (3m) -
50 - M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
= . Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) R
200 B X16 (16m) ~ X20 (20m) o
250 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
300 g RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
450 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
500 - *Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre os cabos de manutencéo.
550 -
500 - specificagdes do atuador
Item Descrigdo
@ coes * Consulte as paginas de referéncia de opgdes para confirmar cada opgéo. Sisiema de acionamento Fuso de esferas #10mm, laminado C10
de 0,02 mm
Nome Cadigo de opgao P4gina de referéncia Preco padréo
Frelo = Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
sensor de verificagéio residencial o -
Consulte 0 nosso estatico Ma: 38,3Nem, Mb: 54,7Nem, Mc: 81,0Nem
Economia de energia o . -
site para o Momento dinamico admissivel (*) Ma: 11,6Nm, Mb: 16,6N*m, Mc: 24,6Nem
Especificagao da extremidade néo motorizada NM e .
- . Detalhes das Te ambiente de operagéo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensagio)
Motor montado lateralmente  esquerda (Padréo). ML -
. opgoes. *Referéncia para comprimento de carga em balanco/Ma: 220 mm ou menos, Mb, Mc: 220 mm ou menos
Motor montado a direita SR -
- SR (¥) Assume-se uma vida dtil nominal padréio de 5.000 km. A vida dtil operacional pode variar dependendo da operagéo.
do rolete - e condicdes de instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Gtil dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento

da carga em balango.
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Cilindro RCA ROBO

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

237 AVC 115 187 4, 34
o euse/| 50 RIME2
23 = 50
- 28 | 820,02
Parte inferior da base 1 s =
R T 40 B I ——— /
—t T
\ ; ® 9 e (& @ p &
s q o o @)l | [® ‘
2| = 4 ¥ 2 ) LM S Sl S | el . = o L ) I
i '
\@ el @ |
‘ & = — 1 & 1o [¢d @) !
J i A \ o
o Conjunto de referéncia : )
& posigao para permitido fic ‘
calculo do momento*3 i !
) Jungéo de cabos !
1) = =1 conector *1 = =l ‘
I
il
& = p
Deve Especificagéio absoluta sem bateria. 117 I
50 ser 100 ou mis. (com freio 157) 23
L - -
[_E___....._..-_____“.._ = -
£ R —— I g3l
1 T
Referéncia |
superficie 5 =
g 5,
=1 —
g 1 =l
| Detalhe da ranhura
Detalhe para A Detalhe para .
’ para ajuste da posigao do cursor
(Detalhe da supericie de gurq oplongo
referéncia do atuador)
Exvoridateta e
102,y 8 R Ux100P
©—
b= Db &
P i Y
&
& )
Orificio oblongo com 5 cm de / B (uode o4 we d ngos)
profundidade a partir da base N (passo entre furos de @) 100 (passo entre furos de @i4)
\ 3-84H7 profundidade 5 a partir da base .
*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o cursor estiver retornando a posicao inicial, tome cuidado com possiveis interferéncias.
a partir dos objetos circundantes, pois i viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso
*3 Posicéo de referéncia usada no calculo do momento Ma.
yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio s@o 0,3 kg mais pesados.
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 2414 | 2014 | 3414 | 3914 | 4414 | 4914 | 5414 | 5914 | 6414 | 6914 | 7414 [ 7914
N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
o 1 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Massa (kg) 17 19 21 23 25 2.7 2.9 31 33 35 3.7 3.9

I1A1

RCA-SA6R



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA4C ROBO, tipo deslizante, kygdniadl Qeidsa @ pAdidiy¥bs do Motor Acoplado

yModel RCS2 —SA4C — [ | _a- 1 - 1 - [C1-[1J- [

Especificac&o - Codificador ) B = &
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opcdes
WA: Sem bateria 20: 16 : 16mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W10 : 10 mm Il P:1m tabela de opgdes
5:5mm 400 : 400 mm S:3m abaixo.
= ARl 2,5:25mm (Pode ser ajustado M: 5m
*
O CEiiE MED CHENTETR, em incrementos de 50 mm) X Comprimento especifcado
R Cabo do robd

E Opcao de alta aceleracdo/desaceleracag

(Exclui chumbo 2,5)

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode haver
algumas limitagges quanto
a0 uso das posicdes de
montagem vertical, lateral e no
teto. Entre em contato para obter
mais informagdes sobre

as opgdes de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

Y (2) A carga Util pressupde operagdo com aceleracéo de 0,3G (0,2G para lead 2.5)

para especificacdo padréo e 1G para especificacdo de alta aceleracéo/

EIDRELY desaceleragao (exclui lead 2.5).

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior

da carga Util maxima, mesmo com a redugéo da aceleracdo/desaceleragéo.)

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posicéo do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.
o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especifica¢des do atl

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
i el = ey B B P W
RCS2-SA4CE] -20-16{2] 456 16 25 06 1225 16 1.060
RCS2-SA4Cd -20-102] 4k 10 4 1 we | 10 665
RCS2-SA4dE] -20-5{2] 4= ’ 5 6 25 w2 | 5 330
RCS2-SA4C] -20-2.5@- 1@5 25 8 45 78,4 25 165

(Unidade: mm/s)

Legenda: 1 @ de encoder 2 Cursumrolador vel 4 Comprimento do cabo 5 Es
{DTipo de Encoder/2 Cursos

Pieco oadiéo Tipo Coédigo do cabo Preco padréo
Curso (mm) Tipo de codificador

Absolutamente sem bateria P (1m) -
2 Tipo padrao S (3m) -
50 - M (5m) B
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
10 - c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - ROL (1m) ~ RO3 (3m) -
300 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutengao.

®0p €es * Consulte as paginas de referéncia de opgdes para confirmar cada opg: Espec agc")es 0 a r

Nome Cédigo de opcao Pégina de referéncia Preco padréo Item Descricdo
B - istema d ’ Fuso de esferas @8mm, laminado C10
Marcacdo CE Esse - Repetibilidade de posicionamento +0,02 mm
do freio Suporte FT Consulte o nosso site S Movimento perdido 0,1 mm ou menos
de pé 5 HA para obter detalhes = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
elevada Sensor de jo— sobre as opcdes. - Momento estatico admissivel Ma: 6,90Nem, Mb: 9,90N=m, Mc: 17,0Nem
verificagdo de posico Especificacdo NM = Momento dinamico admissivel (*) Ma: 3,29Nem, Mb: 4,71Nem, Mc: 8,07Nem
da extremidade sem motor SR - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 0 5 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacéo!
 Especificacdo do 5 = éncia para i de carga em balango/Ma: 120 mm ou menos, Mb, Mc: 120 mm ou menos

rolete deslizante Espagador deslizante * A opgao de aceleragéo/desaceleracéo elevada e a opgéo de rolete deslizante néo podem sé?éﬁ?ﬂﬁfﬂﬂﬂég‘a vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida (il operacional pode variar dependendo das condigdes de operagao
* A opgéo de alta & &0 nao pode ser para o lead 2.5. e instalaggo.

Consulte nosso site para obter mais informacdes sobre a vida il dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento

RCS2-SA4C da carga em balango.
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lnteulg

pod

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de
objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicéo de referéncia usada no célculo do momento Ma.

4236 32

@6,5 escareado, profundidade 3,7
(para fixagao do atuador) *4

*4 Quando o atuador € montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte
superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de
deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte
superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 200 mm.

2-@3H7 profundidade 5 Profundidade 4-M3 7
\ &
3 -
O s Jungao de cabos
furo de @8 8 —f4-4 T e A P b P e G i e conector *1
G <
M 11.8 (240)
i Curemide s b
Detalhe da ranhura
para ajuste da posicéo do cursor
L — Deve ser 100 ou mais
265 [ m— [ Especificagao absoluta sem bateria: 137,2
25 posigio para permiido 2 AvC 70 128 (com freio177.2)
s céculo do momento'3 q 2
— eu sk f\ k| ME*2
&
)
BEEY '
| =, ft f L {
2L e Nemeneordnme Largur do o 5
3 | |Largura do atuador: 40| | 3
Extemidade da base 50 (para 50 golpes) Eemidade da bise
L18R Ux100P (exceto para o trago 50) 50 118

4

Referéncia

+0,010

superficie

© 13 profundidade 5/ P ({uro de B3 e espacamento entre furos oblongos)

\zaaw ot s 3 par o

1
Detalhe para A Detalhe para Orificio oblongo com 5 cm de

N (passo entre furos de @3)
(Detalhe da superficie de furo oblongo profundidade a partir da base.

referéncia do atuador)

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400
Josotuanens | Sem freio 203 343 393 443 493 543 593 643
sem bateria | Com freio | 333 383 433 483 533 583 633 683
M 122 172 222 272 322 372 422 472

N 50 100 100 200 200 300 300 400
P 35 85 85 185 185 285 285 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

e 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10

Massa (kg) 07 08 09 1 11 12 13 14

I1A]

RCS2-SA4C
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Cilindro ROBO RCS2

Cilindro ROBO RCS2- Servomotorde 200V, ‘Especificacoes do Motor Acoplado

gModel RCS2 —SA5C — [ | —w- 1 -1 - [CJ- [1- [

Especificacéo . ) Codificador . ) o _ Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opcdes
WA: Sem bateria 20: 20 : 20mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W12 : 12mm | P:1m tabela de opgoes
6:6mm 500 : 500 mm S:3m abaixo.
. _ L 3:3mm (Pode ser ajustado M: 5m
O controle ndo esta incluido. DT EDmS) X IO T

R Cabo do robd

E Opcao de alta aceleracdo/desaceleracag

(Exclui o chumbo 3)

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagBes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
sobre as opgdes de montag

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

Y (2) A carga Util pressupde operagao com aceleracdo de 0,3G (0,2G para o passo
3) para a especificacdo padréo e 0,8G para a especificacéo de alta

EIDRELY aceleragdo/desaceleracéo (exclui o passo 3).

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior

da carga Util maxima, mesmo com a redugéo da aceleracdo/desaceleragéo.)

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posigéo do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagoes sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especifica¢des do atl

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima

Motor ey Carga util maxima Emguxo nominal | Avc AVC 50~450 500
(EM) (mm) Horizontal(kg) Vertical (kg) N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm)

RCS2-SASGEL 202622 (3 18- o | 2 e [ : FE=
RCS2-SA5 -20-1@ @ - 12 4 1 16,7 . 12 800 760

20
RCSZ-SAS]. _20_@ _@ _ 6 8 2 333 (A cada 50 mm) 6 400 380
RCS2-SA5(]L -20-32R £3 {4 -

Legenda: 1 de encoder 2 Cur@on(ro\adcével 4 Comprimento do cal:@)pgées

Nimero do modelo

3 12 4 65,7 3 200 190

*Os valores entre colchetes < > sdo para uso vertical. (Unidade: mm/s)

mprimento do cabo

Preco padréo Tipo Cadigo do cabo Prego padréo
Curso (mm) G

sem bateria P (1m) -
DE Tipo padréo S (3m) -
50 - M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) =
150 - Comprimento especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 - X16 (16m) ~ X20 (20m) o
250 R RO1 (1m) ~ RO3 (3m) .
300 _ RO04 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robd RO06 (6m) ~ R10 (10m) -
400 ~ R11 (11m) ~ R15 (15m) -
450 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -

500 - *Consulte a pagina 84 para obter informacdes sobre os cabos de manutenco.

pcoes * Consulte as pagi i irmar cada opg specificagdes do ai or

Nome Cédigo de opgao Pagina de referéncia Preco padrao Item Descrigdo
Freio B - Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
Marcacdo CE ESSE . - ibili de ici ) 0,02 mm

Consulte 0 Nosso site
Suporte para os pés FT - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
para obter detalhes - — —
Alta aceleragdo/desaceleracio HA b N - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
sobre as opgoes. ™ "

sensor de verificagdo residencial - Momento estatico admissivel Ma: 18,6Nsm, Mb: 26,6Nem, Mc: 47,5Nsm

da extremidade sem NM - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 5,81Nem, Mb: 8,30Nsm, Mc: 14,8Nm
motor Especificagdo do rolete SR - Temperatura ambiente de operagéo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensac&o)
deslizante * A opcéo de alta aceleracéo/desaceleracéo e a opgao de rolete deslizante ndo podem ser i éncia para cc i de carga em balango/Ma: 150 mm ou menos, Mb, Mc: 150 mm ou menos
* A opcéo de alta & n&o pode ser i para a etapa 3. (*) Assume-se uma vida (til nominal padréo de 5.000 km. A vida dtil operacional pode variar dependendo da operagao.

e condicdes de instalagéo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida il dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

RCSZ'SA5C comprimento da carga em balanco.
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lnteulg

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos. *4 Quando o atuador & montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte

superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de
deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte
superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 300 mm.

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posi¢ao inicial, tome cuidado com interferéncias de
objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicéo de referéncia usada no célculo do momento Ma.

4045

@8 com rebaixo, profundidade 4,5
(para fixagao do atuador) *4

___

Jungéo de cabos
Slot furo de @8 ol

conector *1

&
@) |
@
0

15 £ 9
Detalhe da ranhura N N\ e g bse
para ajuste da posiao do cursor
L Deve ser 100 ou mais,
.
48 bt e Especificagdo absoluta sem bateria: 114,2
32 ) 27 Cegonhas o 135 (com freio 154.2)
posicao para permitdo
20 [ — sl 5]
———| eusd N\ Pégina @ Rves2
P ———
B i
: a
i N , o00e ] -
J=t I
Parte inferior da base Largura do motor: 52
Largura do atuador: 52

st ga bse 50 (para 50 golpes) e o bse

145 R Ux100P (exceto para o trao 50) 50 J45

5
Referéncia g "o
superficie ° T
Detalhe para A Detalhe para
(Detalhe da superficie de furo oblongo
referéncia do atuador) mMd P (furo de B e furos oblongos)] \ somr 5 a ot da base

Oificio oblongo com 5 cm de N (passo entre furos de @4)
profundidade a partir da base.

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio s&o 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Avsotuamente | Sem freio 2954 | 3454 | 3954 | 4454 | 4954 | 5454 | 5954 | 6454 | 6954 | 7454
sem bateria | Comfreio | 3354 | 3854 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 6854 | 7354 [ 7854
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592

N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500

P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485

R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42

o 1 2 2 3 3 4 4 5

m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12

Massa (kg) 13 14 15 16 17 18 19 2 2.1 22

I1A1
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Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA6C ROBO, tipo deslizante, largura do atuador 58 mm,

Servomotor de 200V, Especificagcdes do Motor Acoplado

Model RCS2 — SA6C — [ ] —u- 1 - - - - [

Especificagdo - Codificador ) R = @
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria 30: 20 :20mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 30 W12 : 12mm i P:1m tabela de opcdes
6:6mm 600 : 600 mm S:3m abaixo.
. _ L 3:3mm (Pode ser ajustado M: 5m
O controle nao esta incluido. em incrementos de 50 mm) X Comprimento especicado
R Cabo do robd

“ pcao de alta aceleracédo/desaceleracag

(Exclui o chumbo 3)
* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas

limitagdes quanto ao uso
das posicdes de montagem
vertical, lateral e no teto. _—
Entre em contato 5

para obter mais informagdes

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
sobre as opcdes de montage!

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

Y (2) A carga Util pressupde operagao com aceleracdo de 0,3G (0,2G para o passo
3) para a especificagdo padrédo e 1G para a especificacdo de alta

EIDRELY aceleragdo/desaceleracéo (exclui o passo 3).

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior

da carga Util maxima, mesmo com a redugéo da aceleracdo/desaceleragéo.)

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posig&o do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagoes sobre o movimento de empurrar.
o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especifica¢des do atl

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
) i ] i AVC .
NiEe 6 e Motor Liderar Carga (til maxima Empuxo nominal | AVC 50~450 500 550 600
(EM) (mm) Horizontal(kg) Vertical (kg) (N) (mm) Liderar (Acada50mm)|  (mm) (mm) (mm)
1.300 1.160 990
& =
RCS2-SA6C- @0'20' 2- 4 2 3 08 158 2 <800> <800> | <800>
RCS2-SA6C- 0-12- 2 - B34 5 12 6 15 24.2 12 800 760 640 540
3 )
(A cada 50 mm)
RCS2-SA6C- @0—6— 2-B 6 12 3 484 6 400 380 320 270
RCS2-SA6C- 1-30-3- 2 - B 4[c] 3 18 6 96,8 3 200 190 160 135

+Os valores entre colchetes < > s&0 para uso vertical. (Unidade: mm/s)

Legenda: 1 de encoder 2 Cur@omm\adcével 4 Comprimento do ca@)p@ées
@Tipo de Encodel@Q Cursos @omprimento do cabo

Preco padrdo .
ol Tipo Cédigo do cabo Prego padréo
Tipo de codificador
Curso (mm)
sem bateria P (1m) -
DE Tipo padrao S (3m) °
50 - M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) =
150 - Comprimento especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 . RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
300 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) =
350 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 R R11 (11m) ~ R15 (15m) -
450 R R16 (16m) ~ R20 (20m) -
500 - “Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengéo.
550 -
600 - specificagdes do atuador
n Item i
©0p €es a de opgdes para confirmar cada opgao. © DESCTicE0
Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
Cédigo de opgao Pagina de cia Preco padrdo o (o] +0,02 mm
Freio B - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Marcagéo CE 5 Consulte 0 Nosso - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Suporte para os pés FT y - " —
— — site para o estatico Ma: 38,3Nem, Mb: 54,7Nem, Mc: 81,0Nsm
Alta aceleragéo/desaceleracdo HA -
. detalhes do Momento dinamico admissivel () Ma: 11,6Nm, Mb: 16,6N+m, Mc: 24,6Nem
sensor de verificagao residencial I -
— o NM opcdes. B Temperatura ambiente de operagéo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensago)
Especificagéo do rolete deslizante SR - *Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 220 mm ou menos, Mb, Mc: 220 mm ou menos
(*) Considera uma vida Gtil nominal padrao de 5.000 km. A vida (til pode variar das i de

* A opcéo de alta aceleracao/desaceleracéo e a opgéao de rolete deslizante ndo podem ser combinadas.

n&o pode ser para a etapa 3. . . B ) B
Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Gtil dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

RCS2-SA6C comprimento da carga em balango.

operagéo e instalag&o.

* A opcéo de alta




Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lntelllg

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pgina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posigéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.
viajar até chegar ao Oriente Médio.

ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso

*3 Posigéao de referéncia usada no calculo do momento Ma.

Shot furo de 8

Jungéo de cabos
conector *1

¢@!@+

'
Detalhe da ranhura

para ajuste da posigao do cursor

Conunto g efersnca Eemidnse d bise

. e Deve ser 100 ou mas.
i
calculo do momento*3 Especiicagio absol bateria: 124,2
5 [ specificagéo absoluta sem bateria: 124,
39 237 AVC 115 185 (com freio 164,2)
23 2 q
eusd N Pagina i ME
e —

I ‘ =~ I | T - [cl@®)C) i

I =1 | i
! ¥
= 56 \ Parte inferior da base Largura do motor: 58
Largura do atuade
Extamnce oo brse Exnemace o
102 Ux100P 8
H I
&
- & —e:
Referéncia 56) g o
superficie (58) i g @(
Detalhe para A Detalhe para |
(Detalhe da superficie de  furo oblongo
. P (uo.de @4 e furos. ablongos).
referéncia do awador) s gpiongo com 5 cm de
profundidae a parti da base, N (passo entre furos de gi4) 100 (passa entre furos. de 14)
3-@4H7 idade 5 a partir da base  \m: 8
yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
Sem ba‘enal Sem freio 3314 3814 4314 4814 5314 5814 6314 6814 7314 7814 8314 8814
absoluto | Comfreio | 3714 | 4214 | 4714 | 5214 | 5714 | 6214 | 6714 | 7214 | 7714 | 8214 | 8714 [ o214
N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
o 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Massa (ko) 14 16 18 2 22 24 26 28 3 32 34 36

I1A1 Ros2 sAeC
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Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA7C ROBO, tipo deslizante, largura do atuador 73 mm,

Servomotor de 200V, Especifica¢c6es do Motor Acoplado

gModel RCS2—SA7C— [ ] —w_ 1 - [ - [ - [ - [

Especificagdo - Codificador ) R = @
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria 60: 24 :24mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 60 W16 : 16mm 1 P:1m tabela de opcées
8:8mm 800 : 800 mm S:3m abaixo.
*O controle ndo esta incluido 4 4mm (DI M: 5m
. em incrementos de 50 mm) X T e cerys
R Cabo do robd

“ pcao de alta aceleracédo/desaceleracag

(Exclui chumbo 4)

* A marcagao CE é opcional.

i
&=

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagBes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato g

para obter mais informagdes

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
sobre as opgdes de montagem

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

Y (2) A carga Util pressupde operagdo com aceleracéo de 0,3G (0,2G para o cabo 4)
para especificacdo padréo e 1G para especificacdo de alta aceleracéo/
EIDRELY desaceleracéo (0,8G para os cabos 8 e 24. Exclui o cabo 4).

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior

da carga Util maxima, mesmo com a redugéo da aceleracdo/desaceleragéo.)

(3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

operagao.
Especifica¢des do atl
yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
Motor Liderar Carga til maxima Empuxo nominal| avc AVC 50-600 ~700 ~800
Nimero do modelo .
(EM) (mm) Horizontal (kg] Vertical (kg) N) (mm) O (A cada 50 mm) (mm) (mm)
RCS2-SA7C-[C}60-24- 2 s 2 8 14 424 2 1200 960 720
RCS2-SA7C-[C}60-16- 2 5 16 12 3 638 16 800 640 480
50~800
60
- (A cada 50 mm))

RCS2-SA7C-[C}60-8- 2 5 8 25 6 1275 8 400 320 240
RCS2-SA7C- 60-4- 2 5 4 40 12 255,0 4 200 160 120

(Unidade: mm/s)

Legenda: 1 le encoder 2 Curs

trolador vel 4 Comprimento do cabo 5 es
@Tipo de Encodel@Q Cursos @omprimento do cabo

Bleeo il o Tipo Cadigo do cabo Preco padréo
@ () Tipo de codificador

Absolutamente sem bateria P (1m) N
DE Tipo padréo S (3m) -
50/100 - M (5m) -
150/200 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
250/300 - C i especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
450/500 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
550/600 - R04 (4m) ~ RO5 (5m) -
650/700 - Cabo do robo RO06 (6m) ~ R10 (10m) -
750/800 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengéo.

@ g(")es * Consulte as paginas de referéncia de opgdes para confirmar cada opgéo specificagc')es o atuador

Nome Cédigo de opcao Pégina de referéncia Preco padréo Item Descricdo
Freio (Saida do cabo até o final) SER - istema de " Fuso de esferas @12mm, laminado C10
Freio (Saida do cabo para o lado esquerdo) BL ’ - Repetibilidade de posicionamento #0,02 mm
Consulte 0 nosso site
Freio (Saida do cabo para o lado direito) BR - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
para obter detalhes N — —

Marcacéo CE ESSE ~ = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca

¢ . sobre as opcoes. : Ma: 50,4Nem, Mb: 71,9N+m, Mc: 138,0N
Alta aceleracdo/desaceleracio HA - Momento estético admissivel a: 50,4Nem, . /1,9Nem, Mc: ,ONem
Especificacéo da extremidade sem NM B Momento dinamico admissivel (*) Ma: 20,7Nem, Mb: 29,6Nem, Mc: 56,7Nem
motor Especificacdo do rolo SR - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | o 3 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacio)

i * i i R ia para i de carga em balango/Ma: 230 mm ou menos, Mb, Mc: 230 mm ou menos

deslizante * A opcdo de alta aceleracdo/desaceleracéo e a opcao de rolo deslizante ndo podem ser P g ¢ , Mb,
* A opcéo de alta a &o ndo pode ser i para a linha 4. (¥) Assume-se uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida (til operacional pode variar dependendo da operagéo.

e condicbes de instalagéo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida dtil dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento

RCS2-SA7C da carga em balango.
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os

desenhos CAD

baixados do nosso

Posicao de

referéncia do oset para
célculo do momento admissivelfs

64

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posic&o inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.

viajar até chegar ao Oriente Médio.

mecanica SE:

ME:

do curso *3 Posicéo de referéncia usada no calculo do momento Ma.

oy

T

B8l o &

=

(@ @)

@@@—

32:+0,02 ‘

PR

50

1385

by

|

43

33

@

Superfi

referéncia

Conector de
jungéio de cabos *1

o 71
3 F-26 passante, @9,5 escareado, profundidade oumais. 3
5,5 (do lado oposto) Bx100P E-@4HT 6 a partir da base
7 =
95 — & T @ @}- 69-/ @}- &
— 7}3,7_,7_,7__,7_,7_,7,#{7,7_,7_,$7,7,7_, e e
= [ T& 3 & e & @
ficie de / I !
/ | Cx100P 100 | 30
Detalhe para A Orificio oblongo em forma de H com P (furo de @4 entre furos oblongos)
(Furo de montagem e profundidade de 6 cm a partir da base. um 80 18 51 83,5
superficie de referéncia)
5, . ~ .
. Dimensdes da peca do freio
° I * O comprimento total para 0 modelo equipado com freio é de 43 mm (56,3 mm
quando o cabo sai da extremidade traseira), o que aumenta o peso em 0,6 kg.
Detalhe para
furo oblongo
BE: Saida do cabo de e H l’
4
- — -3
W 1] [ Dimensb6es e massa por trago
reio pela esquerda £ _—
- AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
L 3325 3825 4325 482,5 5325 582,5 632,5 682,5 732,5 7825 832,5 8825 932,5 9825 | 1.0325 | 1.0825
M 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600 600 700 700 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
13,344,71633
E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 585 685 685 785
Massa (kg) 24 2.6 28 3.0 33 35 3.7 3.9 42 44 46 48 51 5.3 55 5i7
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Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA4R ROBO, tipo deslizante, |af@\|cbf"ﬂ>gpda§u{ad,@§p4afmﬁﬂes do motor de montagem lateral

yModel RCS2 — SA4R — [ ] —a- 1 - 1 - - - [

Especificagao - Codificador ) . —  cabo -
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador —— — Opgoes
WA: Sem bateria 20: 10:10 mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W 5 : 5mm 1 P:lm tabela de opcdes
2,5:2,5mm 400 : 400 mm S:3m abaixo.
(Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique

*O controle n&o esta incluido.
em incrementos de 50 mm)

o X

Comprimento especificado de qual lado do :
Cabo do robd O motor deve

ser montado (ML/MR)

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

i
e

* Dependendo do modelo, pode haver

algumas limitagdes quanto
a0 uso das posigdes de
montagem vertical, lateral e no
teto. Entre em contato para obter
mais informagdes sobre

as opedes de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
o N velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

A figura acima mostra o motor
montado lateralmente & esquerda (ML).

(2) A carga util pressupde operacédo com aceleracdo de 0,3G (0,2G para avango
2,5). Este é o limite superior da aceleracéo.

sobre a seleghio

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posigao do cursor (consulte o (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especifica¢des do atl

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima

Motor Liderar Carga (til méxima Empuxo nominal| AVC AVC 50~400
(EM)

Numero do modelo
(mm) Horizohtal (kg) Vertical (kg) ) (mm) Liderar (A cada 50 mm)

RCS2-SA4RA -20-10{2 - B3 43510 o “ . 195 10 665

RCS2-SA4RTY -20-512)- B3 4305 2 s o | e | w2 | T2 s =0
RCS2-SA4RO] -20-2.5[2- B 435 25 8 48 784 25 109

(Unidade: mm/s)

Legenda: 1 de encoder 2 Curso@mrolador @vel 4 Comprimento do cabo 5 [goghes
(DTipo de Encoder/2 Cursos (@ Xomprimento do cabo

Efcealpacido) Tipo Cédigo do cabo Prego padrao
Curso (mm) Tode

sem bateria P (1m) -
DE Tipo padréo S (3m) -
50 - M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
150 - Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
200 R X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
300 R RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robo RO06 (6m) ~ R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~ R15 (15m) =
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengéo.

®0p es * Consulte as p as de refers a de opgoes para confirmar cada opg&o. spec acoes do a or

Nome Cédigo de opgao Pégina de referéncia Preco padréo Item Descrigéo
Freio B - Sistema de acionamento Fuso de esferas @8mm, laminado C10
Marcagéo CE EEEE - ibili de posici ) +0,02 mm
sensor de verificago residencial fa— Consulte o nosso - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
da jidade néo. NM site para o - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Motor montado lateralmente & esquerda (Padréo))| ML Detalhes das - Momento estatico admissivel Ma: 6,90Nsm, Mb: 9,90N-m, Mc: 17,0Nem
Motor montado ite & direital SENHOR opgdes. e Momento dinamico admissivel (*) Ma: 3,29N=m, Mb: 4,71N+m, Mc: 8,07N-m
do rolete 1 SR - Temperatura ambiente de operagao, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensagao)
(Eipier iz il iva | & - éncia para i de carga em balango/Ma: 120 mm ou menos, Mb, Mc: 120 mm ou menos

(%) Assume-se uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida til operacional pode variar dependendo da operagéo.
e condicbes de instalagéo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida dtil dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento
da carga em balanco.

RCS2-SA4R
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

podem ser baixados do nosso

, 537
5
3
s EUS] i Pagina i
32 4036 32
o
225 6.5 escareado, profundidade 3,7 24
Parte inferior da base. 2 16 $0,02
el para fixagéo do atuador) *4
312 (para fixagdo do atuadon) *4 | 26347 profundidade 5 B Protnddade 41437
B
5 Ll ol ol o o &
5| ER 4 4

| Conjunto de referéncia

i
posicao para permitido
calculo do momento*3

Jungao de cabos
conector *1 e

Everisade e Exvenidage satse

10.2 118 M 118 539

Deve ser

100 ou mais. absoluta sem bateria: 113 (com freio: 152)| 23

'
Detalhe da ranhura

Referéncia 32

para ajuste da posigao do cursor

g 4
H
—é— i
ET L= | — — 1

Detalhe para A Detalhe para

superficie

(Detalhe da superficie de furo oblongo

referéncia do atuador)

Exvonidae dabase 50 (para 50 golpes) Exemdade da base
|11 8 R Ux100P (exceto para o traco 50) 50 118 ‘
® > 4 —
>
o B g
o I T i
mM: 5/ P (furo de @3 e espagamento entre furos oblongos) \
-ZI3H: 5.a parir da base
Orificio oblongo com 5 cm de
N a3
profundidade a partir da base.
*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o cursor estiver retornando a posigao inicial, tome cuidado com possiveis interferéncias.
a partir dos objetos circundantes, pois ira viajar até atingir o ME. yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio s&o 0,3 kg mais pesados.
ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400
*3 Posicao de referéncia usada no célculo do momento Ma.

. . . 209.7 259,7 309.7 3597 409,7 459,7 509,7 559,7
*4 Quando o atuador for montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte superior do

L

A base pode ficar distorcida, o que pode causar erros de deslizamento ou ruidos anormais. M &2 Iz 222 22 522] Sz 22 72
Ao utilizar os orificios de montagem na parte superior da base, mantenha o comprimento do Ny S0 100 100 200 200 300 300 400
curso inferior a 200 mm. P 35 85 85 185 185 285 285 385
R 22 22 72 22 72 22 72 22

e 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10

Massa (kg) 08 0,9 1.0 11 12 13 14 15

I1A]

RCS2-SA4R
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Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA5R ROBO, tipo deslizante, |af@bha@0dabodd @&padiiddBdes do motor de montagem lateral

yiode! RCS2—SASR— [ | —a- 1 - [ - - . -

ESPeC'“ca(}ao i ) Codificador . ) . _ Cabo _

Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . — Opgdes

WA: Sem bateria 20: 12:12mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W 6 : 6mm i P:1m tabela de opgdes
3:3mm 500 : 500 mm S:3m abaixo.
" o (Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique
“Ojcantroleinaojestalinclfda: em incrementos de 50 mm) X Comprimento especificado de qual lado do
R Cabo do robd O motor deve
ser montado (ML/MR)

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

i
=

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagdes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
o N velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do

A figura acima mostra o motor P tuador abai
atuador abaixo.

montado lateralmente & esquerda (ML).

(2) A carga util pressupde operacéo com aceleragdo de 0,3G (0,2G para 0 passo
3). Este é o limite superior da acelerag&o.

sobre a seleghio

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posi¢ao do cursor (consulte o (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.
desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especifica¢des do atl

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima

Motor Liderar Carga (til maxima Emguxo nominal| AVC AvC 50~450 500
(EM) (mm) Horizbntal (kg) Vertichl (k) (N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm)

RCS2-SASRCY -20-12[3 -[B1 43510 12 4 1 167 12 800 760

RCSZ_SA5@ _20_6_ 4@ 20 6 8 2 333 (fi:ggmm 6 400 380

RCS2-SASRC -20-3121- BJ 4G50 3 12 4 657 3 200 1%
Legenda: 1 de encoder 2 Cursu@mrolador @vel 4 Comprimento do cabo 5 es

Namero do modelo

(Unidade: mm/s)

Preco padréo B
e Tipo Cadigo do cabo Prego padrao
Tipo de codificador
Curso (mm)
Absolutamente sem bateria P (im) -
DE Tipo padréo S (3m) -
50 - M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
150 - I i especial X11 (11m) ~ X15 (15m) .
200 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
300 = R04 (4m) ~ RO5 (5m) -
350 - Cabo do robo RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~ R15 (15m) °
450 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
500 - “Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengo.
Bopgdes mar cada opg specificacdes do atuador
Nome Cédigo de opeéo Pagina de referéncia Preco padréio item Descrigao
Freio B - isterna d t Fuso de esferas @10mm, laminado C10
ESSE - ibili d ici ) 0,02 mm
| Marcacdo CE Consulte 0 nosso site -
sensor de verificagao residencial [ - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
para obter detalhes 5 - ,,
da . o NM - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
sobre as opgdes.
Motor montado lateralmente a esquerda (Padro) ML - Momento estatico admissivel Ma: 18,6Nsm, Mb: 26,6Nem, Mc: 47,5Nsm
Motor montado lateralmente a direital SENHOR - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 5,81N*m, Mb: 8,30N*m, Mc: 14,8N*m
Especificacéo do rolete deslizante SR - Temperatura ambiente de operagao, umidade | g a 40°C, 85% UR ou menos (sem

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 150 mm ou menos, Mb, Mc: 150 mm ou menos
(¥) Assume-se uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida (il operacional pode variar dependendo da operacéo.
e condigdes de instalag&o.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Gtil dos produtos, as direcdes do momento admissivel e o comprimento
da carga em balango.

RCS2-SA5R
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

L
AvC 9 137 345
40 e
0 s eusd] Lar ME*2
UM 26 @8 com rebaixo, profundidade 4,5 4
ara fixagdo do atuador) ' 20417 profundidade 6 p—
Parte inferior da ba;\< 1 (para fixag ) . i
1 ) |

o Conjunto de referéncia
posicéo para permitido i
® céloulo do momento*3 I
O Jungdo de cabos
of - O el | I conector *1 A L L
; I b
a 102 145 M 145 34,7
Exvemidade da base Deve ser yma pspecificagio absoluta sem bateria. 107 Exrmicade da base
100 ou mais. | (com freio 147) 23

I
a[[_..___.__.__.._..j [ | EFE|
Referéncia ! i
superficie s Detalhe'da ranhura
. para ajuste da posigao do cursor
Pa 3 5
ﬁ_ ® |
HHA I =
1 I 1
Detalhe para A Detalhe para
(Detalhe da superficie de furo oblongo
referéncia do atuador)
Exvemdade dabase. 50 (para 50 golpes) Exvenidie dabase
145 R Ux100P (exceto para o traco 50) 50 145

P (iuro de 04 & espacamento entre furos obl

Orificio oblongo com 5 cm de N (passo entre furos de 04)

\ 244H7 profundidade 5 a partir da base

profundidade a partir da base.

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o cursor estiver retornando a posicéo inicial, tome cuidado com possiveis interferéncias.

112

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio sdo 0,3 kg mais pesados.

a partir dos objetos circundantes, pois iré viajar até atingir o ME. AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade d
remidade mecanica SE: Bxiremidade do urso L 2159 | 2650 | 3159 | 3659 | 4159 | 4659 | 5159 | 5659 | 6159 | 6659
*3 Posicéo de referéncia usada no célculo do momento Ma. M R o 202 e o =p R e e =P
*4 Quando o atuador for montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte superior do
o X X N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
A base pode ficar distorcida, o que pode causar erros de deslizamento ou ruidos anormais.
Ao utilizar os orificios de montagem na parte superior da base, mantenha o comprimento do P & 55 55 185 185 285 285, 555/ €55 &5
curso inferior a 300 mm. R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
e 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Massa (kg) 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24

I1A1
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Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA6R ROBO, tipo deslizante, |asgba @ pdabodd @&padriddBBes do motor de montagem lateral

yModel RCS2 —SA6R— [ | —w- 1 - 1 - - 1 [

Especificacao . ) Codificador X ) - _ Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opcdes
WA: Sem bateria 30: 12:12mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 30 W 6 : 6mm 1 P:1m tabela de opgdes
3:3mm 600 : 600 mm S:3m abaixo.
*O controle n&o esta incluido. (eI M: Sm  Por favor, especifique
em incrementos de 50 mm) X Comprimento especificado de qual lado do :
R Cabo do robd O motor deve
ser montado (ML/MR)

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

i
&=

* Dependendo do modelo, pode -
haver algumas e
limitagBes quanto ao uso o
das posigdes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
o N velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

A figura acima mostra o motor
montado lateralmente & esquerda (ML).

(2) A carga util pressupde operacéo com aceleragdo de 0,3G (0,2G para 0 passo
3). Este é o limite superior da acelerag&o.

sobre a seleghio

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posi¢ao do cursor (consulte o (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.
desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especifica¢des do atl

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima

Motor Liderar Carga Gtil maxima Empuxo nominal| AVC AVC 50~450 500 550 600
& (mm) Horizbntal (kg) Vertichl (kg) (N) (mm) Liderar (Acada5omm)|  (mm) (mm) (mm)

RCSZ-SAG@ _30_12 . @_ @ 5 12 6 15 24.2 12 800 760 640 540

Namero do modelo

RCS2-SA6R -30-6-[2)- 4Ck 30 6 12 3 484 (Asi:g:mm 6 400 380 320 270
RCS2-SA6RCL -30-3{3J- 45 3 18 6 9,8 3 200 190 160 135

(Unidade: mm/s)

Legenda: 1 de encoder 2 Curso@mrolador @vel 4 Comprimento do cabo 5 [goghes
(DTipo de Encoder/2 Cursos (aEomprimento do cabo

Preco padrdo .
Tipo Cadigo do cabo Preco padrao
Tipo de
Curso (mm)
sem bateria P (m) -
bE Tipo padrao S (3m) -
50 - M (5m) -
100 B X06 (6m) ~X10 (10m) =
150 - Comprimento especial | X11 (11m) ~X15 (15m) -
200 - X16 (16m) ~X20 (20m) =
250 R RO1 (1m) ~R03 (3m) -
300 - RO4 (4m) ~R05 (5m) o
350 - Cabo do robo RO6 (6m) ~R10 (10m) -
400 - R11 (11m) ~R15 (15m) -
450 - R16 (16m) ~R20 (20m) -
500 - “Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengo.
550 -
500 - specificagdes do atuador
Item Descrigao
* Consulte as paginas de referéncia de opces para confirmar cada opg&o. Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
de posici ) +0,02 mm
EodigoldelopeHo Baginalde Brecolpadido) Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Freio B -
Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
5 EssE B
WENEEED C= Consulte o nosso estatico admissivel Ma: 38,3Nem, Mb: 54,7Nem, Mc: 81,0Nsm
sensor de verificagéo residencial . . -
A site para o Momento dinamico admissivel (*) Ma: 11,6N+m, Mb: 16,6N*m, Mc: 24,6N-m
- m B
= L Detalhes das T ambiente de operagéo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensagéo)
Motor montado lateralmente & esquerda (PadrZo)) ML -
_ opgdes. *Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 220 mm ou menos, Mb, Mc: 220 mm ou menos
Motor montado lateralmente & direital s=en -
—'T () Assume-se uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida dtil operacional pode variar dependendo da operagéo.
do rolete - e condigdes de instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Gtil dos produtos, as direcdes do momento admissivel e o comprimento
da carga em balango.

RCS2-SAGR
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

237 AVC 15 L 187 34
3
60 Pagina i ME*2
13 o 50
Lt 28
2485H7 profundidade 6 22002
Parte inferior da base 1 2:2oH7 prolundidade 8 | P
-y 40

NiNe

I
070

| =t b
b
S Conjunto de referéncia ~
A &) posicéo para permitido if
® caleulo do momento*3
Jungéo de cabos
3 8 | ; —
@ It .
& & i p
Deve ser Especificago absoluta sem bateria, 117 f
o 100 ou mais, (com freio 157) 23
k T T 1
Referéncia i I
superficie 5
N e 2 — +—1
S 5 1l g1 | 1
ﬁ o
4 Detalhe da ranhura
T para ajuste da posigao do cursor
Detalhe para A Detalhes para
(Detalhe do orificio oblongo o atuador)
superficie de referéncia) rverate b Exvemste aabse
102 | 8 R Ux100P 8
®
o )
) il e
@®
E & -
Orificio oblongo com & cm de / P (furo de @4 e furos oblongos)
profundidade a partir da base. N (passo entre furos de @4) 100 (passo ene furos de @4)
\3-[2!4H7 5 a partir da base m-M5. 8
*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o cursor estiver retornando a posicéo inicial, tome cuidado com possiveis interferéncias.
a partir dos objetos circundantes, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso yDimensées e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.
*3 Posicéo de referéncia usada no calculo do momento Ma. Ve o 00 50 200 250 200 =0 200 750 500 550 500
2414 | 2014 | 3414 | 3914 | 4414 | 4914 | 5414 | 5014 | 6414 | 6914 | 7414 [ 7914
N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
e 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Massa (k) 17 1.9 21 23 25 27 2.9 31 33 35 37 39

I1A1
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Cilindro ROBO RCS2

RCS2-SA7R ROBO, tipo deslizante, |asgihab@odabudd @spédiiddies do motor de montagem lateral

yModel — — — -
yModel — RCS2 — SA7R — o0 L] L] L | L]
Especificacéo court —
Unid R ) odificador N ) N abo ”
ie — Tipo — —Ti — —Curso —Ti icav —
ni Série — Tipo Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . Opgoes
comprimento
WA: Sem bateria 60: 16 : 16mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 60 W 8 : 8mm t P:1lm tabela de opgdes
4:4mm 800 : 800 mm S:3m abaixo.
. (Pode ser ajustado M: 5m .
*O controle n&o esté incluido. (RERETTBCSEED
A s e S0 X Comprimento especificado dg qual ado do
R Cabo do robd olereers)
ser montado (ML/MR)

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

Hi

=

=

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagBes quanto ao uso
das posigoes de montagem

vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

(2) A carga Util pressupde operacéo com aceleragdo de 0,3G (0,2G para o lider 4).
Este é o limite superior da aceleracao.

sobre a seleghio

(3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

A figura acima mostra o motor montado lateralmente a esquerda (ML). operaggo.
Especificagdes do atuad
yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
Ntmero do modelo Motor Liderar Carga util maxima Emguxo nominal| AVC AvC 50~600 ~700 ~800
(EM) (mm) Horizpntal (kg) Vertichl (kg) (N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm) (mm)
RCSZ-SA?@ -60-16{2- 4350 16 12 3 63,8 16 800 640 480
—— 50~800
RCS2-SA7RS) -60-8-2)- 83 456 o [ N el . s w0 20 240
|
RCS2-SA7TRA) -60-4-2) &3 40k “ a0 2| 20 “ 200 160 120

e encoder 2 Cursu@mmlador @vel 4 Comprimento do cabo 5 [goghes

mar cada opg

(Unidade: mm/s)

rsos
Prego padrdo Tipo Codigo do cabo Preco padrdo
@ (i) Tipo de codificador
sem bateria P (1m) -
bE Tipo padrao S (3m) -
50/100 - M (5m) -
150/200 - X06 (6m) ~X10 (10m) -
250/300 - Comprimento especial X11 (11m) ~X15 (15m) -
350/400 - X16 (16m) ~X20 (20m) -
450/500 R RO1 (1m) ~R03 (3m) -
550/600 o RO04 (4m) ~R05 (5m) =
650/700 . Cabo do robo RO6 (6m) ~R10 (10m) -
750/800 - R11 (11m) ~R15 (15m) =
R16 (16m) ~R20 (20m) -

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengao.

specificagdes do atuador

RCS2-SA7R

Cédigo de opgao Pagina de referéncia Preco padréo Item Descricdo
Freio B - Sistema de acionamento Fuso de esferas @12mm, laminado C10
Marcagéo CE ESSE Consulte o nosso - Repetibili de +0,02 mm
i da néo d NM site para o - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Motor montado lateralmente a esquerda (Padréo)| ML detalhes do - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Motor montado te A direital senvoR opgdes. - Momento estatico admissivel Ma: 50,4Nem, Mb: 71,9Nem, Mc: 138,0Nsm
Especificagao do rolete deslizante SR - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 20,7Nem, Mb: 29,6Nem, Mc: 56,7Nsm
Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacéo)

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 230 mm ou menos, Mb, Mc: 230 mm ou menos

(*) Considera uma vida util nominal padr&o de 5.000 km. A vida dtil operacional pode variar dependendo das condicdes de operagéo

e instalagéo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Gtil dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o comprimento

da carga em balango.
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Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

ados do nosso site.

*A superficie de referéncia é a mesma do tipo SA7C. (Consulte a pagina 24)

|
@A[[D} *A posicao de referéncia para o célculo do momento admissivel é a mesma que para o tipo SA7C. (Consulte a pag. 24)
18 AVC 126 106.2
13 60 3
50 14 ve | AR se _15505932+0,02] pa -
33 .05 (4.8) e 10 9{ LS 10
1 |
B - r = ‘ 1 ® ®
4 i F:
o ! B =
= - e e — - T S %
| 1l | L
- ! : JeierES] 1l
) o L ; . | J
g T B §
g @
x i =
2
9 = ——:‘ Jungéo de cabos _} @ @
conector *1
A 1085 10la1.2 60
61 1
15 62
L
Dimensdes da pega do freio [ e A 8
1
*O comprimento total da vers&o com freio € de 43 mm e o peso aumenta em 0,6 kg. — e —————— — :
[}
'
- . 4
L, =]
E-Q4H7 — 4
s =i
N
= - & & N 4 B
2 b —_————— ¥ —_——— ——f =] — - —-— +
Lo/ i @ -6 & S
FAV
Adrocto do e v cuso/ p
A diregéo de saida do cabo de freio € a mesma que ™ 50 1s, 5
a direcéo do motor montado lateralmente. Profundidade do furo oblongo em H: &
5 a part da part nferorda base
]
Detalhe
para furo oblongo
*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84
para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o cursor estiver retornando a sua posi¢ao inicial, D. men c")e e ma apor traco
tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois | S S SS p rr 9
ele continuara se movendo até atingir o ME. AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso L 3002 | 3502 | 4002 | 4502 | 5002 | 5502 | 6002 | 6502 | 7002 | 7502 | soo2 | 8502 | 9002 | 9502 | 10002 | 1.050.2
e 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600 600 700 700 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
€ 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
D 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 585 685 685 785
Massa (kg) 40 42 a4 4.6 49 5.1 53 55 58 6.0 6.2 6.4 6.7 6.9 7.1 73

’A ' RCS2-SA7R
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Cilindro ROBO RCS2

Cilindro ROBO RCS2-RA5C, Servomotor'de 200V, Especificacdes do Motor Acoplado

yModel — — — — — —
yModel — RCS2 — RA5C — L] L] L | L]

Espe(:lflcagao Codificador — Cabo _

Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . — Opgoes

comprimento
WA: Sem bateria 60: Servomotor 16 : 16mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 60W 8:8mm Il P:1m tabela de opgoes
100: Servomotor 4:4mm 300 : 300 mm S:3m abaixo.
. _ o 100w (Pode ser ajustado M: 5m
O controle no estd incluido. em incrementos de 50 mm) X Comprimento especifcado
R Cabo do robd

Opcéo de alta aceleracdo/desaceleracag

(*1 Exclui todos os modelos
de 60W e o modelo de

100W com chumbo 4)

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

* Dependendo do modelo, pode haver
algumas limitagdes ao uso

da posigao de montagem vertical.

Entre em contato para mais informagoes.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para evitar atingir uma velocidade
de rotacao critica do fuso de esferas. Confirme a velocidade méaxima para o curso desejado
na tabela de especificagdes do atuador abaixo.

Informagdes sobre os locais
de montagem.

(2) A carga Util pressupGe operagao com aceleragéo de 0,3G (0,2G para lead 4) para
o N T especificagdo padréo e 1G (0,2G para lead 4) para especificagéo de alta
aceleracao/desaceleragéo.

(Os valores apresentados na tabela abaixo representam o limite superior da carga (til
méxima, mesmo com a reducéo da aceleragéo/desaceleracéo.)

sobre a selegfio

(3) O valor da carga horizontal pressupde que nenhuma forga externa seja aplicada a haste em
qualquer dire¢éo que n&o seja a direcdo do movimento, utilizando o(s) guia(s)
externo(s).

(4) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a operagado de movimento de empurrar.

EspecificacGes do atuador

yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
. Carga util maxima Empuxp nominal AVC )~
Nimero do modelo Motor Liderar Ave 50-250 300
(EM) (mm) Horizohtal (kg) Vertical (k) ~N (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm)
RCSZ'RASQQ. -60-16- 4@ 16 12.0 2.0 63,8 16 800 755

RCSZ-RASC'Q_ -60-8-@- 4@ 60 8 250 50 1275 8 400 377

RCS2-RA5CK] -60-4-[2} 33 4[Eh 4 500 us | oasi | 4 200 (1586 _
RCS2-RA5GE] -100-16{2- B} 435 T T T T e

RCS2-RA5CK] -100-82) 456 D 100 8 300 9.0 2127

RCS2-RA5CK -100-4-[2) 45k [0 4 60,0 180 4243
Legenda@'ipo de encod@urso 3@tmlador aplicavel 4 \@ rimento do ca Opcdes

(DTipo de Encoder/’2 Cursos {aomprimento do cabo

Tipo Cédigo do cabo Prego padréo
Tipo de codificador
Curso (mm) sem bateria P (1m) -
Poténcia do motor Tipo padrédo S (3m) -
60W 100W M (5m) -
50 - . X06 (6m) ~ X10 (10m) -
100 - - c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
150 - - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
200 - - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
250 - -

R04 (4m) ~ RO5 (5m) -
300 = = Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
R11 (11m) ~ R15 (15m) =
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengao.

Especificagdes do atuador

Nome Cédigo de opeéo Pagina de referéncia Preco padréo ltem Descrigao

mudanca de direcdo de saida do cabo A2 - Sistema de acionamento Fuso de esferas @12mm, laminado C10

Freio B Consulte 0 nosso = ibili de ici +0,02 mm

Marcagdo CE ESSE site para o - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
| Flange EM detalhes do = Base Material: Aluminio com de aluminita branca
Suporte para os pés. FT opgdes. - Diametro da haste @30mm

Alta aceleracéo/desaceleracéo (*1) HA - Precisao de n&o rotacéo da haste +0,7 graus.

Temperatura ambiente de operagdo, umidade [ 0 5 40°C. 85% UR ou menos (sem

33 A opgéo de al 29/ eleracdo ndo pode ser escolhida para todos os modelos de 60W e para o modelo de 100W.
Pe0 de AR FFIABSe oraso o . :
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Cilindro ROBO RCS2

[Sem freio] <2 &g

Observagao

N&o aplique forca externa a haste em
nenhuma direcéo que nao seja a direcao
do seu movimento. Se uma forga for
aplicada & haste nessa direcéo...

perpendicular a haste ou a dire¢ao
de rotagao da haste, o batente pode ser
danificado.

Note que o tipo RA5C ndo pode ter a especificagéo
de extremidade ndo motorizada devido & sua estrutura.

9.5 (largura.

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

*2 Quando a haste estiver retornando & sua posicao inicial, tome cuidado com interferéncias de

objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 A direcdo da largura transversal varia dependendo do produto.

43

g o
8 &
s g

=

Jungéo de cabos
conector *1

M14x1,5 ;

[Com freio]

i
N

|

43

7.3

Detalhe para A

[~ Dimensdes da porca inclusa

-
,Q,A '

M14x1,5

—
W‘"J_.E — g 1
thsen wy

=
agina inicial SE
o
4 05 54 ol
ST =
L
Deve ser 100 ou mais.
—
[ S
(. —_—
)
MEU, Pégina inicial SE I
(4.8) 4 !7! 72,5
ST 52 2
L
Dimens8es e massa por trago
RCS2-RA5C (Sem freio) RCS2-RA5C (Com freio)
AVC 50 100 150 200 250 300 AVC 50 100 150 200 250 300
. [ eow 282 332 382 432 482 532 | eow [ 3sas | 4045 | 4545 | 5045 [ 5545 [ 6045
[ 100w 300 350 400 450 500 550 | 100w [ 3725 [ 4225 [ 4725 | 5225 | 5725 | 6225
y 138 188 238 288 338 388 y 138 188 238 288 338 388
[ eow 92 [ eow 1645
| 100w 110 | 100w 1825
Massa (kg) 19 22 | 25 | 28 | 31 34 Massa (kg) 22 | 25 ‘ 28 | 31 I 34 I 37

I1A]

RCS2-RA5C
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Cilindro ROBO RCS2

Cilindro ROBO RCS2-RA5R , Servomotor de 200 V., Especificagdes do motor de montagem lateral

yModel RCS2 —RASR — [ ] —w_ 1 - [ 1 - [C1-[1- [

Especificacéo

5 . . Codificador ) ) . — Cabo »
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . — Opgoes
comprimento
WA: Sem bateria 60: 16 : 16mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 60 W 8 : 8mm t P:1lm tabela de opgdes
4:4mm 300 : 300 mm S:3m abaixo.
*O controle n&o esté incluido. (Pode ser ajustado M:Sm SRITERCIZERTD
A s e S0 X Comprimento especificado dg qual ado do
R Cabo do robd olereers)

ser montado (ML/MR)

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

Hi

=

1 —
Celling

* Dependendo do modelo, pode haver

algumas limitagdes ao uso
da posigao de montagem vertical.

Entre em contato para mais informagoes.

Informagdes sobre os locais

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

de montagem.

T |(2) A carga (til pressupde operagéo com aceleragéo de 0,3G (0,2G para o lider 4).
Este é o limite superior da aceleracéo.

sobre a selegfio

(3) O valor da carga horizontal pressupde que nenhuma forga externa seja aplicada a
haste em qualquer direcéo que néo seja a dire¢cdo do movimento,
utilizando o(s) guia(s) externo(s).

(4) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

operacao.
EspecificacGes do atuador
yLider e Carga Util yCiclo e Velocidade Maxima
NTE G EsED Motor Liderar Carga (til maxima Empuxp nominal AVC AVC 50~250 300
(EM) (mm) Horizohtal (kg) Vertical (ko) () (mm) Wty (A cada 50 mm) (mm)

RCS2-RA5RE] -60-16-[2] 4=k 16 120 20 63,8 16 800 755
RCS2-RA5RE] -60-8-[2F 33 4[h 60 8 25,0 50 1275 (fi;:g:mm 8 400 377
RCS2-RASRE] -60-4-[ZF 33 4[ch 4 50,0 115 2551 4 200 188

el 4 Comprimento do cabo 5 es

@Tipo de Encoder(/2 Cursos

(Unidade: mm/s)

|de encoder 2 Cursomrolador

Preco padide Tipo Coédigo do cabo Prego padrao
Clrso)(mm) Tipo de codificador

Absolutamente sem bateria P (1m) N
DE Tipo padrao S (3m) -
50 E M (5m) -
100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
150 - c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) .
200 o X16 (16m) ~ X20 (20m) -
250 - RO1 (Im) ~ RO3 (3m) -
300 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
R11 (11m) ~ R15 (15m) -
R16 (16m) ~ R20 (20m) -

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutencéo.

Especificagdes do ai or

Nome Coédigo de opcéo Pagina de referéncia Preco padréo ltem Descricao
mudanca de direcéo de saida do cabo A2 - istema o Fuso de esferas @12mm, laminado C10
Freio B - Repetibilidade de posicionamento +0,02 mm

Consulte 0 nosso o1
5 EssE - Movimento perdido ,1 mm ou menos
Marcacdo CE site para o . — -
Flange EM = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
detalhes do "

Suporte para os pés FT - Diametro da haste 230mm
Motor montado lateralmente & esquerda (Padréo) ML opgaes. = Preciséio de ndo rotagdo da haste +0.7 graus.
Motor montado lateralmente & direita SeNHOR - Temperatura ambiente de operacdo, umidade | ¢ 5 40°C, 85% UR ou menos (sem condensaco)

RCS2-RA5R



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS2

Dimensdes

Os desenhos CAD

xados do nosso

: Note que o tipo RA5R ndo pode ter a especificagio *1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.
de extremidade ndo motorizada devido a sua estrutura. *2 Quando a haste estiver retornando a sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de

objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 A direcdo da largura transversal varia dependendo do produto.

[Sem freio]
52 £ 62
4264
30,5
9.5 (largura =
] @ ©)
g o
8 &
8 8
]
j’— | ch
w0
M14x1,5 lzg g
r I |
Jungao de cabos
conector *1 — >
i
Observagio
Nao aplique forca externa a haste em
nenhuma dire¢do que n&o seja a diregdo
do seu movimento. Se uma forca for
aplicada & haste nessa direc&o...
7,,‘_;—(7
(f i = perpendicular & haste ou & diregdo
i ‘7""1—L de rotacdo da haste, o batente pode ser
E ME*2 danificado.
2 34 _Z
ST L
y 3
éil e — Ccom frei L
43 | | @ [ 0 EIO] 52 £ 725 39
73 4264
Detalhe para A 05
9.5 (largura *3
I
g 8 8§ -
8 § 8§
— Dimensdes da porca inclusa ) i
i __IEI__ 22 M14x1.5 | M14x1,5 ,-’
| - i
| i
i i
Dimensfes e massa por trago
RCS2-RA5R (Sem freio) RCS2-RA5R (Com freio)
AvVC 50 100 150 200 250 300 AvVC 50 100 150 200 250 300
L 252 302 352 402 452 502 L 301,5 351,5 4015 4515 501,5 551,5
y 138 188 238 288 338 388 § 138 188 238 288 338 388
Massa (kg) 23 26 2.9 3.2 35 38 Massa (kg) 26 2.9 3.2 35 38 41

’A ' RCS2-RA5R
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Cilindro ROBO RCS3

RCS3-SA8C ROBO, tipo deslizante skavgtse 0 a60adast@Qdedido, base de aluminio

yModel RCS3—sA8C— [ ] - [ 1 - [ 1 - [ - [1- [1-[1

Espemflcaqao . ) Codificador ) . - — Cabo ~
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador —— — Opgoes
WA: Sem bateria 100: Servomotor 30:30mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 100W 20:20mm 1 P:1m tabela de opcdes
150: Servomotor 10:10 mm 1100 : 1.100 mm S:3m abaixo.
150W 5:5mm (Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique

*O controle ndo esta incluido.
em incrementos de 50 mm)

o X

um c6digo de comprimento para indicar o seu cabo
de robo. Diregao descjada para a

saida do cabo.

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotac&o critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méaxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes

sobre as opgdes de montagem

(2) A carga util pressupde operacdo com uma aceleragéo de 0,3G (0,2G para
chumbo 5) para uso horizontal e 0,2G para uso vertical.

(3) A carga util diminui quando a aceleracéo é aumentada.

(4) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a operagéo de
movimento de empurrar.

Especificagbes do atuador

yLider e Carga Util Curso e velocidade maxima (Unidade: mm/s)
AVC
- Motor Liderar |Carga (til maxima Empyixo nominal | AVC 50~650
Namero do modelo e el e (| (W 700 750 80D 850 H00 950 1.00p 1.050 1.10
RCS3-SA8CK -100-30{2)- B3 30 8 2 56,6
45 30 1.00 1.610[1.420 1.260 1/120 1.910 919 830 760 690
RCS3-SA8CK1 -100-20-2)- B4 455 [T 2 | 2 4 | 849
100
=
RCS3-SA8CK] -100-10{2- 4k 10 40 8 198 | - 201400 1.070[940 840 750 §70 610|550 500 460
RCS3-SA8CK1 -100-5{2)- B3 455 5 80 163397 1100
(A cada 50 mm).
RCS?)-SABQ@. _150_30__ 4@5 30 12 3 851 10 60 530 470 410 370 340 B10 27 250 280
RCS3-SA8CK] -150-20-2)- B 4=h 150 20 30 6 | 1276
5 | 300250230 200 180 170 150 135 120 110
RCS3-SA80L] -150-10{2)- B3 45k 0 | e | 12 |23 T
Legenda: 1@: de encoder 2 Cu el apiicaveis 4 comprimento df{cao 5 opeses

@Tipo de Encoder[2 Cursos

Preco padréo . e
Tipo de Tipo g Prego padréo
Curso (mm) sem bateria P (1m) -
Poténcia do motor
100W 150W Tipo padréo S (3m) -
50/100 - - M (5m) -
150/200 - ] X06 (6m) ~ X10 (10m) -
250/300 - - Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 - - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
450/500 - - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) =
550/600 - - RO04 (4m) ~ RO5 (5m) -
650/700 = - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
501800 - - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
Lo - - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
950/1.000 - -
*Ci It & 84 bte f Gl br bos d itenGa
1.050/1.100 = - onsulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengo.
opcoes * Consulte as paginas de referéncia de op¢des para confirmar cada opcéao. EspeC| |ca(;6es 0 al or
Nome Cédigo de opgéo Pagina de referéncia Preco padréo ltem Descricéo
0s cabos saem pela parte traseira esquerda. AlE - Sistema de acionamento Fuso de esferas @16mm, laminado C10
Os cabos saem pelo lado esquerdo. Als = Repetibilidade de posicionamento 0,02 mm
Consulte 0 nosso
0Os cabos saem pela parte traseira direita, A3E sie para o - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Os cabos saem pelo lado direito. A3S detalhes d - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
letalhes do
Freio B - Momento estatico admissivel Ma: 113,5N*m, Mb: 177Nem, Mc: 266Nm
opgoes. L L
Marcacéo CE ESSE ¢ - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 26,9N+m, Mb: 38,4Nm, Mc: 63,1N-m
Especificagéo da extremidade néo motorizada NM - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 9 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacao!
*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 390 mm ou menos, Mb, Mc: 390 mm ou menos
(*) Considera uma vida (til nominal padréo de 10.000 km. A vida Gtil i pode variar das icdes de

operagéo e instalagao.
Consulte nosso site para obter mais informages sobre a vida (til dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o
comprimento da carga em balango.

RCS3-SA8C
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Cilindro ROBO RCS3

Dimensdes

Os desenhos CAD

pod

ser baixados do nosso site,

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

www.intelligentactuator.co

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posicéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos,

viajar até chegar ao Oriente Médio.

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicao de referéncia usada no célculo do momento Ma.

78
15 55 15
98,5 (100 W) 141 (100W)
215 275 1165 (150 W) 159 (150W)
L
b D
| = -
2.06H7 profundidade 10 (Sem freio) (Com freio)
12 (Tol 2002)
L (@00)
98,5 (100 W)
36 AVC 78 73 1165 (150 W)
Connto de referncia
3 Jungao de cabos
posicao para permiido =1 conector *1
calculo do momento*s U Pagina fitfahE?2
'
it o
3
n 3
8 3 B -— 9
8 8
! N, =
80
80
Orifiio oblongo com 6 cm de
profundidade a part da base. 1295 (100W) R
10 w 147.5 (150 W) i
31 50 / F N<100P 50 31
T
| Codigo da opedo: A3S )
T Evi S T & 0 : ; (safda pelo lado direito) |
|
| Coligo daopcdo: ASE !
Rl e o LR U f (saida pela parte traseira direita)
Referéncia do atuador i \ ! /
superficie L 1 | L3 Cédigo da opgéo: ALE H
, # & 4 + Y
(Vista detalhada de A) il | |
4 ! Codigo da opeao: ALS P
3 B . '
g % S5 oo s | (it pblado esmord)
3 (Passo do o furo largade) v | |
(Passo do bk | (Direcdes de saida do cabo) !
31 (Passo do furo alargado) furo alargado)] 31 \_DM5 profundidade 10 * !
e | _visaswperor  ___ . ___ ___]
Dimensdes e massa por trago
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 | 800 850 900 950 1.0p0 1.050 1.400
K Sem freio 335, 3855 4355 4855 5355 5855 6355 6855 7355 7855 8355 8855 9355 9855 1.035,q 1.085,51.135,5 11.185,5 1.35,5 1.285,5 1.335,5 1.385,5
N Com freio 378 428 478 528 578 628 678 728 778 828 878 928 978 1.028 10781.498 1.128 1178 1228 1278 1328 1378
o Sem freio 353, 4035 4535 5035 553,5 603,5 6535 7035 7535 8035 853,5 9035 9535 1.003,5 1.053,51.103,51.153,5 1.203,5 1.53,5 1.303,5 1.3%3,5 1.408,5
Com freio 39 446 496 546 596 646 696 746 796 846 896 946 996 1.046 1.096 1.446 1.246 1296 1346 1396
w 196 245 296 346 396 445 496 546 596 646 696 746 796 846 896 1.24 1.046 1.096 1146 1196
B 34 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 7341081 11469447841 834884 934 984 1,034
€ 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1.034 1.084 1134
D 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28
F 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84
N 4 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 3 7 7 8 8 9 9 10 10
Joow |Semreio 29 32 35 38 41 44 47 50 53 56 59 62 65 68 7.1 74 7.7 80 83 86 89 92
Com freio 33 36 39 42 45 a8 51 54 57 60 63 66 69 7.2 7.5 7.8 81 8.4 87 9,0 93 96
o isow  [SEM freio 30 33 36 39 42 45 48 51 54 57 60 63 66 69 7.2 75 78 81 84 87 9.0 93
Com freio 35 38 41 44 47 50 53 56 59 62 65 68 74 7.4 7.7 8.0 83 86 89 92 95 98

I1A1

RCS3-SA8C
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Cilindro ROBO RCS3

Cilindro ROBO RCS3-SS8C , Seleianst

ymodel  RCS3—SS8C— [ ] ] [ ] ] ] ] ]
Espemflcagao Codificador _ Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador S — Opcdes
WA: Sem bateria 100: Servomotor 30: 30mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 100W 20 : 20mm 1 P:lm tabela de opcdes
150: Servomotor 10:10 mm 1000 : 1.000 mm S:3m abaixo.
. B o 150W 5:5mm (Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique
O controle n&o esta incluido. em incrementos de 50 mm) X um c6digo de comprimento para indicar o seu cabo
R de robo. Diregéo desejada para a
saida do cabo.

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagdes quanto ao uso

das posigdes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade maxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(2) A carga til pressupde operagdo com uma aceleracao de 0,3G (0,2G para
chumbo 5) para uso horizontal e 0,2G para uso vertical.

(3) A carga util diminui quando a aceleragéo é aumentada.

(4) Consulte nosso site para obter mais informacgdes sobre a operagéo de
movimento de empurrar.

Especificagdes do atuador

yLider e Carga Util Curso e velocidade méaxima (Unidade: mm/s)
) e ) AVC
Namero do modelo M‘(’E‘;; i (A IRy B TR A:r’:") N | 22227 | 6o 700 750800 a0 900 ps0 1.900

- - - 2| - B 30 8 2 56,6
RCS3-SS8Cel -100-30{3 415 30 1.400 1.660 1460 1405 1155 1.035 B35 850775
RCS3-SS8dZlL -100-20{2 - B} 43150} o0 20 20 4 84,9
RCS3-SS8dc1 -100-10{2 - B} 4315 10 40 8 w8 | 20 1.400 1.105 470 860 70 690|625 564 515
RCS3-SS8dcl -100-5{2 - B} 4315 5 80 163397 1.000
RCS3-SS8dC -150-30{7 - B} 4315 30 12 3 gs1 | 7™ | 10 | e00 | 550485430 385 345 310 280 25
RCS3-SS8dzll -150-20{2 - B} 4315 150 20 30 6 | 1276

5 | 300 | 275340215190 170 150 140 12!

RCS3-SS8GA1 -150-1083 - B} 435 0 | e | 1 |z

o N I o
ontrolafre) apiicaveis 4 Comprimento df{c3}o 5 Opgdes

@Tipo de Encoder[ Cursos

P ———

Prego pavido i Cédigo do cabo
Tipo de codificador Tipo 9 Prego padréo
Curso (mm) Absolutamente sem bateria P (m) "
Poténcia do motor
100w 150W Tipo padrao S (3m) -
50/100 - - M (5m) -
150/200 B - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
250/300 - - Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 - - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
450/500 R R RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
550/600 R R RO4 (4m) ~ RO5 (5m) s
650/700 - - Cabo do robd RO06 (6m) ~ R10 (10m) -
750/800 R _ R11 (11m) ~ R15 (15m) o
850/900 - - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
950/1.000 - - *Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengéo.

(Bopgdes * Col Especificagdes do atuado

Nome Cédigo de opgéo Pagina de referéncia Prego padrao ltem Descrigéo
O cabos saem pela parte traseira esquerda. AlE - Sistema de acionamento Fuso de esferas @16mm, laminado C10
Os cabos saem pelo lado esquerdo. A1S B ibili de posi 0,02 mm
Os cabos saem pela parte traseira direita. A3E Consulte 0 nosso site - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
0Os cabos saem pelo lado direito. A3S para obter detalhes - Base Material: Aco liga especial
Freio B sobre as opgoes. - Momento estatico admissivel Ma: 198,9Nem, Mb: 198,9N+m, Mc: 416,7Nem
Marcagdo CE ESSE - Momento dinamico admissivel (*) Ma: 43,4N=m, Mb: 43,4Nm, Mc: 90,9N-m

50 da néo NM - Temperatura ambiente de operagao, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensag&o)
Especificagdo do rolete deslizante R - R ia para i de carga em balango/Ma: 450 mm ou menos, Mb, Mc: 450 mm ou menos
(*) Considera uma vida (til nominal padréo de 10.000 km. A vida Gtil i pode variar das i de

operagao e instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informages sobre a vida (til dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o

RCSB-SSSC comprimento da carga em balanco.



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS3

Dimensdes

Os desenhos CAD A :
podem ser baixados do nosso site. WWW.|ntelllgentactuator.cm.

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posicéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos,
viajar até chegar ao Oriente Médio.

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicao de referéncia usada no célculo do momento Ma.

%
75 98,5 (100 W) 141 (100W)
45 116,5 (150 W) 159 (150W)
20
@
Q
- v-n-—--—- -t
@
@) ®
T
4M8 profundidade 10 frei Com frei
2007 potnacace 10 (06T {T€I0) (Com freio)
(Tolerancia para passo do furo alargado +0,02)
Connt dereferencia L (300)
posicao para permitido 20,5 AVC 170 35 98,5 (100 W)
Céleulo do momento ('3) 116,5 (150 W) Jungio de cabos

Pégina injcial ME*2
3

conector *1

LT T &) 0 v
P 2 ™ paneneror a base

Para montagem de terminais de aterramento (M3)

Referénciado auador P o
superice
0.8 profundidade 10
Orifcio oblongo com 6 cm de 35H7 profundidade 6
profundidade a part da base. a pari da base 137 (100W)
14 w — 155 (150 W) Deve ser 100 ou mais.
a5 [ 50 [ waooe 3 Ne100p 50, _ais e
' 1
/ V[ | csogo st s |
7 i ! (saida pelo lado direito) ‘
7 : ] |
o/ i ! Codigo da opgo: A3E i
o 11 o240 4%_ s - |1 IS | (saida pela traseira direita) ‘
o G I
: I ! !
Codigo da opgéo: ALE i
g D © @ D l =
m (saida pela taseira esquerda)
'
6 & H Cadigo da opgao: ALS !
g s i (saida pelo lado esquerdo) ‘
| I .
(Passo do furo oblongo e do furo alargado) 1 (Diregdes de saida do cabo) |
415 c 50 315 | Vista superior i
(Passo do furo alargado) (Passo do furo alargado)

Dimens6es e massa por trago

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.000
Sem freio 374 424 474 524 574 624 674 724 774 824 874 924 974 1024 10741134 1.174 1.1165 1.166,5 1.2241.24 1.324
o Com freio 416|5 4665 5165 566.5 6165 666.5 7165 766,5 8165 8665 9165 9665 10165 1.0p6,5 992 1.216,51.0p2 1.142 119§ 1.134,5 1.266,5 1.3}16,5 1.366,5
G Sem freio 39p 442 492 542 592 642 692 742 792 842 892 942 1.0421.0845 1.184,5 1.£34,5 973 1.033 800 850 1.2421.2942 1.342
o Com freio 4345 4845 5345 584,5 6345 6845 7345 7845 8345 8845 9345 9845 1.084,5 82 873 650 850 900 1.284,51.3p4,5 1.384,5
w 223 273 323 373 423 473 523 573 623 673 723 773 700 700 [50 923 1.0731.1431.173
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 750 900 950 §.000
c 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 800 950 1.00§ 1.050
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 2 24 24 26
50 100 150 o 50 100 150 o 50 100 150 o 50 100 150 o 50 100 150 o
N 00011112223 444
Sem freio 51 56 6.2 6.7 73 78 8.4 89 95 100 106 111 117 122 128 133 139 14.4 150 155
At Com freio 55 60 66 71 7.7 82 88 93 99 104 11.0 115 121 126 132 137 14.3 148 154 159
Sem freio 51 57 6.2 6,8 73 79 84 9.0 95 101 106 112 17 123 128 134 139 145 15,0 156
][ S Com freio 56 61 67 72 78 83 89 94 100 105 111 116 122 127 133 138 144 149 155 160

’ A ' RCS3-SS8C



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS3

RCS3-SA8R ROBO, tipo deslizante, lsyiganiad aeatnsad @btSCBnBrtagem lateral, base de aluminid

yiode! RCS3—sAsR— [ ] - [ ] - [J] - [J-[CJ-LC1-[1
Especificacéo X ) Codificador X ) ' — Cabo _
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria  100: Servomotor 30 : 30mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 100W 20 : 20mm . P:1m tabela de opcBes
150: Servomotor 10:10 mm 1100 : 1.100 mm S:3m abaixo.
150W 5:5mm M: 5m .
+O controle ndo esta incluido. (Pode ser ajustado 7 ' Por favor, especifique
em incrementos de 50 mm) um cédigo de comprimento para indicar o seu cabo
R de robo. Diregao desejada para a
saida do cabo.

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade maxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(2) A carga til pressupde operagdo com uma aceleracao de 0,3G (0,2G para
chumbo 5) para uso horizontal e 0,2G para uso vertical.

(3) A carga util diminui quando a aceleragéo é aumentada.

(4) Consulte nosso site para obter mais informacgdes sobre a operagéo de
movimento de empurrar.

Especificagbes do atuador

yLider e Carga Util Curso e velocidade méaxima (Unidade: mm/s)
AVC
o Motor Liderar |Carga (til méxima Empuxo nominal| AVC 50~650
Numero do modelo
- o e el @ i s 700 750 80D 850 H00 950 1.00D 1.050 1.10!

RCS3-SASRE] -100-30{2- B3 405
RCS3-SA8RE] -100-20{2)- B} 455 [0 20 | 2 | 4 | e

30 8 2 56,6

301.800 1.610 1.4201.260 1.120 1J010 910 830 760 690

100
RCS3-SA8RLI -100-10{2)- 4k 10 40 8 il 20 1.00 1.07q 940 840 750 570 61 550 500 460
RCS3-SA8RE] -100-5{2)- B} 4C)5 5 80 163397 .
RCS3-SA8RL] -150-30{2)- B} 4505 30 12 3 a1 | ™| 10 60 530 47 410 370 34 310 270 250 P30
RCS3-SA8BRE] -150-2042)- B 4C15 10 | 20 | 3 6 | 1276
RCS3-SASREL -150-1042- B3 405 " - P P 5 | 300250230 200 1r0 17 150 135 120 110

Legenda: T de encodier 2 Cufo] controladg Hpicavel 4 Comprimento do dgbo}s Opees

@Tipo de Encoder[2 Cursos

Preco padrdo X 5
Tipo de Tipo Cédigo do cabo Preco padréo
Curso (mm) em bateria P (1m) -
Poténcia do motor
100W 150W Tipo padréo S (3m) -
50/100 - - M (5m) -
150/200 - - X06 (6m) ~ X10 (10m) =
250/300 - - c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 - = X16 (16m) ~ X20 (20m) -
450/500 - - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
550/600 = - RO04 (4m) ~ RO5 (5m) -
650/700 - - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
750/800 - 2 R11 (11m) ~ R15 (15m) -
S50/00 - = R16 (16m) ~ R20 (20m) -
950/1.000 - -
*Co Il a 84 bt f Gl br bos d a
1.050/1.100 - . onsulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutenco

pcoes Ite as paginas de referéncia de opgdes para confirmar cada opgao. Especificagbes do atuador
Nome Cédigo de opcéo Pagina de referéncia Preco padréio ltem Descricdo
Freio B - isterna d it Fuso de esferas @16mm, laminado C10
Marcacéo CE ESSE - Repetibilidade de posicionamento +0,02 mm
|-arcacs Consulte 0 nosso 1
Motor montado & esquerda, saida de cabos pela parte traseira, MLE - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
site para o - — —
Motor montado & esquerda, saida de cabos pela lateral. MLS - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Detalhes das - "
Motor montado a direita, saida de cabos pela parte traseira. MRE - Momento estatico admissivel Ma: 113,5Nm, Mb: 177Nem, Mc: 266Nsm
= opgdes.
Motor montado a direita, saida de cabos pela lateral. Sra. PG - Momento dindmico admissivel (*) | Ma: 26,9Nem, Mb: 38,4Nem, Mc: 63,1Nm
Especificagéo da extremidade néo motorizada NM - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 0 3 40°C, 85% UR ou menos (semcondensacdo) |
*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 390 mm ou menos, Mb, Mc: 390 mm ou menos
(*) Considera uma vida (til nominal padréo de 10.000 km. A vida Gtil i pode variar das i de

operagao e instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informages sobre a vida (til dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o

RCS3-SA8R comprimento da carga em balango.



Machine Translated by Google

Cilindro ROBO RCS3

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site,

www.intelligentactuator.co

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

* A posigao de referéncia de deslocamento para o momento admissivel & a mesma que a do tipo SASC. (Consulte a p4g. 38)

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando  sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.
viajar até chegar ao Oriente Médio.

78
115 55 115
275 275 o012+
206H7 o profundidade 10
4M6 profundidade 12 (Tolerancia para passo do furo alargado £0,02)
—— 2-] ) |
® H (]
® o
i o] @& O F T .
e | S ps—|
Jungao de cabos
conector *1 Deve
ser 100 0u
(1455) Deve ser 100 ou mais. (300) 2225 2575
Saida de cabos pela lateral (Sem freio) (Com freio)
L
36 AVC 78 106,5
Pagina irficial ME*2 -
" | b
] | g o [
- = - &— - |- —F — - —t -
P ‘
©] Ot T
i 78 137 85
80 L/ 62,5 Para montagem de terminais de aterramento (M3)
145, @
" Orificio oblongo com 6 cm de
I profundidade a partir da base.
A S AR
10 m 64,5 4 Cédigo da opgéo: MRS '
31 50 NX100P 50 31 | !
( Motor montado a direita, ) |
' Sadadoca e sl
1Cédigo da opgao: MRE H " i
78) ’r + 1
A + Ea < (Motor montado a direita, )
Referéncia O 47T - l e |
superficie ' |
— - |l— —= Ee— -l—t - — I ]
(Vista detalhada de P) ”ll ol ' |
' 1
- # £ + E3 3 | !
~ 0012+ |
i 385H7 0 '
o B ' '
(Passo do furo oblongo e do furo alargado) 50 ofundidade 6 a part ”l !
L o (Passodo \profundidade 6 a partir Itbﬂﬁﬁ da opgao: MLE |
31 (Passo do furo alargado) furo alargado) | 31 _[\D-MS profundidade 10 +( 110r montado a esquerda) '
| Sakda o cabopolparte asers '
¥ Cédigo da opgéo: MLS |
1(Direcoes de saida do cabo] H
* ( Motor montado a esquerda,) i
Vista superior Said docabopea el
Dimensdes e massa por traco
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.0§0 1.050 1.400
L 2705 3205 3705 4205 4705 5205 5705 6205 670,5 7205 7705 8205 8705 920,5 970,5 1.020,5 1.070,5 {.120,5 1.170y5 1.220,5 1.270,5 1.320,5
u 196 246 296 346 396 446 496 546 596 646 696 746 796 846 896 946 996 1.046 1.096 1.146 1.196 1.246
B 34 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1.034 1.084
[+ 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1.034 1.084 1.134
D 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28
F 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84
N 1 1 2 2 a4 a4 6 7 7 8 10 10
Sem freio 0 0 42 45 48 51 3 3 60 63 5 5 6 75 78 8.1 8 87 9 9 96 99
100W =
g Com freio 36 39 46 49 52 55 54 57 64 67 66 69 72 7.9 82 85 84 91 20 93 100 103
= Sem freio 4038 4341 44 a7 50 53 58 6,1 62 65 7068 7371 7674 77 8,0 83 88 89 94 97 98 101
150w .
Com freio a1 44 47 50 53 56 5659 | 5962 | 65 68 71 74 71 80 83 86 8689 | 92 9295 | 9598 101 104

I1A1

RCS3-SA8SR



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS3

RCS3-SS8R ROBO, tipo deslizante, |aegudiateiai@toad abiB0detidntagem lateral, base de aco

yModel RCS3—ss8R— [ ] - [1 - [1 -1 - [C1-[3J- [1

Espemflcaqao . ) Codificador ) . - — Cabo ~
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador —— — Opgoes
WA: Sem bateria 100: Servomotor 30:30mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 100W 20:20mm 1 P:1m tabela de opcdes
150: Servomotor 10:10 mm 1000 : 1.000 mm S:3m abaixo.
150W 5:5mm (Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique

*O controle n&o esta incluido.
em incrementos de 50 mm)

o X

um cédigo de comprimento para indicar o seu cabo
de robo. Diregao descjada para a

saida do cabo.

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagdes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade maxima para o curso desejado na tabela de especificagdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(2) A carga (til pressupde operagdo com uma aceleracao de 0,3G (0,2G para
chumbo 5) para uso horizontal e 0,2G para uso vertical.

(3) A carga util diminui quando a aceleracéo é aumentada.

(4) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a operagéo de
movimento de empurrar.

Especificagbes do atuador

yLider e Carga Util Curso e velocidade méaxima (Unidade: mm/s)
Ntimero do modelo Motor | - Liderar _(Carga it méxima Empyio nominal | AVC £€| 50~600 | 555400 75 300 840 900 50 1.000
(EM) (mm) | Horizontal (kg) vertical (kg) (N) (mm) Liderar ™| @ cadasomm)
RCS3-SS8R -100-30{2 * ¢ 2 °00 30 1.400 1.660 1.460 1.p95 1.185 1.039 935 850 775
RCS3-SS8R-L -100-20{2 " 20 20 4 84,9
RCS?"SSSF@- '100'10 10 40 8 169.8 so- 20 1.00 1.105 970 860(770 690 625 565 515
RCS3-SS8RCIL -100-5{2 - 5 80 163397 1,000
RCS3-SSSREL _150_30 0 N 3 gy | 10 600 | 550485 430 385 345 310 280 25
RCS3-SS8RIL -150-20{2 10 | 20 30 6 | 1276 ]
RCS3-5S8RLIL -150-103 - B 435 i " A 5 300 | 275240215190 170 150 1140 12
Legenda: T} de encoder 2 culfo] Controladrpicavel 4 Comprimento do {g55]5 Opeses

@Tipo de Encoder[2 Cursos

Preco padrdo . 5
Tipo de Tipo Cédigo do cabo Preco padréo
Curso (mm) em bateria P (1m) -
Poténcia do motor
100W 150W Tipo padrdo S (3m) -
50/100 - - M (5m) -
150/200 o = X06 (6m) ~ X10 (10m) N
250/300 s - C especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 B = X16 (16m) ~ X20 (20m) -
450/500 z = RO1 (1m) ~ RO3 (3m) N
550/600 e - R04 (4m) ~ RO5 (5m) -
650/700 - - Cabo do robd R06 (6m) ~ R10 (10m) -
750/800 - - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
850/900 - - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
950/1.000 S - *Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutencéo.
(Bopgdes Especificagdes do atuador
Nome Cédigo de opcéo Pégina de referéncia Preco padréo ltem Descrigdo
Freio B - isterna d Fuso de esferas @16mm, laminado C10
CE Esse - Repetibilidade de posicionamento $0,02mm
Motor montado  esquerda, saida de cabos pela parte waseira MLE Consulte o nosso site - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Motor montado a esquerda, saida de cabos pela lateral. MLS para obter detalhes = Base Material: Aco liga especial
Motor montado a direta, saida de cabos pela parte traseira, MRE sobre as opgdes. - Momento estatico admissivel Ma: 198,9N+m, Mb: 198,9Nem, Mc: 416,7Nem
Motor montado a direita, saida de cabos pela lateral. Sra. = Momento dinamico admissivel (*) Ma: 43,4Nem, Mb: 43,4Nm, Mc: 90,9Nsm
Especificagao da extremidade no motorizada NM - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 0 5 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacéo!
Especificacéo do rolete deslizante SR - éncia para i de carga em balango/Ma: 450 mm ou menos, Mb, Mc: 450 mm ou menos
(*) Assume-se uma vida (til nominal padréo de 10.000 km. A vida util pode variar das des de

operagéo e instalag&o.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida util dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e 0

RCS3-SSSR comprimento da carga em balango.



Machine Translated by Google

Cilindro ROBO RCS3

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site,

viajar até chegar ao Oriente Médio.

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

www.intelligentactuator.co

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos,

* A posigdo de referéncia de deslocamento para 0 momento admissivel é a mesma que a do tipo SSBC. (Consulte a pag. 40)

0015+

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando  sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.

2:@8HT profundidade 10
(Tolerancia para passo do furo alargado +0,02)

4M8 profundidade 10

@—\

®)'(#)

. - = —— U i
Jungao de cabos .
©) conector *1 ser 10000 =
(1455) Deve ser 100 ou mais. (300 2225 2575
. Sem freio Com freio
Saida de cabos pela lateral ( ) ( )
L
0, AVE; 170 61
EUSE3 Pégina infcial ME*2
L '
| |
f |
SN v o S— o L _ d
9 3| T
1 |
|_ 137 85
Parte inferior da base 80 625 Para montagem de terminais de. 3
1455 2
Orificio oblongo com 6 cm de
profundidade a partir da base. e T P T T
M B 645 i Codigo da opgdo: MRS |
415 50 Nx100P F Nx100P 50 315 ‘ i (Motormontada 4 direjta, ) ‘
| iCodigo da opgao: MRE 1
T | !
© i | uaonmoniqas adoias ) ‘
b i
o + 1 _G:_‘ho 3 — - —| | i
a0 ; \
g ! N
Referencia /L 80) nf % | i
superficie ‘
& o012+ 1
3 3OSHTO  ponessms | ]
(Vista detalhada de P) ° (Passo do otnstad 10 |
415 (Passa da fura alargado) furo alargado) | 31,5 ! ‘
!( Motor montado  esquerda,) !
M8 profundidade 10, | S39adocabopela are s i
I Codigo da opgéo: MLS ‘
\(Direcdes de saida do cabo! ]
* ( Motor montado & esquerda,) |
Vista superior SaidaGocabo o aeral
Dimensdes e massa por trago
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 | 800 | 850 900 | 950 | 1.000
L 3015 3515 4015 4515 5015 5515 6015 6515 7015 7515 8015 8515 9015 9515 1.001,5 1.0 51.25151}0731.123
um 223 273 323 373 423 473 523 573 623 673 723 773 823 873 923
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 950 1.000
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.000 1.050
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
F 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150
N 00011112223 444
T Sem freio 60 65 71 76 82 87 93 98 104 109 15 120 126 131 137 142 148 153 159 164
Com freio 63 68 7.4 7.9 85 9.0 9.6 101 107 1.2 118 123 129 134 140 145 151 156 162 167
i 150W Sem freio 51 6.5 72 77 83 88 94 29 105 110 116 121 12,7 132 138 143 14,9 154 16,0 165
= -
Com freio 64 69 75 80 86 9.1 9.7 102 108 1.3 11,9 124 130 135 141 146 152 15,7 163 168

I1A1

RCS3-SS8R



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCACR

Cilindro ROBO para sala limpa RCACR-SA4C ,

Servomotor de 24V, motor acoplado, base de aluminio

yModel — — — —
RCACR — SA4C — —20—
Espemflcagao . ) Codificador ) ) . — Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opcdes
WA: Sem bateria 20: 10:10 mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W 5 : 5mm i P:1m tabela de opgoes
2,5:2,5mm 400 : 400 mm S:3m abaixo.
M: 5m
*O controle ndo esta incluido. (Pode ser ajustado ) »
em incrementos de 50 mm) X: Comprimento especificado
R Cabo do robd

G Opgcéo de economia de energi

i
=

* Dependendo do modelo, pode haver

algumas limitagdes quanto
a0 uso das posigdes de
montagem vertical, lateral e no
teto. Por favor,

Informagdes sobre os locais
de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacdo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

(2) A carga Util pressupde operacédo com aceleragdo de 0,3G (0,2G para avango
2,5). Este é o limite superior da aceleracéo.

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posig&o do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pégina & direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especificagbes do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao

Motor it Carga (til maxima Emguxo nominal| AvC AvC 50~400 Quantidade de sucgao

Namero do modelo

(EM) (mm) Horizohtal (kg) Vertical (fg) ) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (Ng/min)

RCACR-SA4(ZN -20-102 {3 50 10 4 1 196 10 665 50
RCACR-SA4G=1L -20-5£32 5 20 5 6 25 | 2 |5 5 330 20
RCACR-SAMC- 1 -20Ka)2-3-4-5 25 8 45 784 25 165 15

(A cada 50 mm)
Legenda: ]@) de encoder 2 Cul

(DTipo de Encoder/2 Cursos (2 omprimento do cabo

ontroladigr 3plicavel 4 Comprimento do dgba]s Opedes (Unidade para velocidade méxima: mm/s)

Preco padrdo Tipo Cadigo do cabo Prego padrao
Curso (mm) Tipo de codi P (1m) -
sem bateria Tipo padrdo S (3m) e
DE M (5m) -
50 E X06 (6m) ~ X10 (10m) o
100 - G especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
150 - X16 (16m) ~ X20 (20m) =
200 B RO1 (1m) ~ R03 (3m) -
250 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
300 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
350 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
400 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -

“Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutengéo

@opg es * Consulte as paginas de refer de opgdes para ¢ mar cada opgao. cificagdes do atuador
Nome Cédigo de opcéo Pégina de referéncia Preco padréo Item Descrigéo
Freio B - Sistema de acionamento Fuso de esferas @8mm, laminado C10
Suporte para os pés FT ) - de 0,02 mm
Consulte 0 nosso site

sensor de verificagao residencial - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
para obter detalhes s 5 -
Economia de energia o = Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
sobre as opgdes. — —
Especificagéo da extremidade ndo motorizada. NM - Momento estatico admissivel Ma: 6,90N*m, Mb: 9,90Nm, Mc: 17,0N*m
Espagador deslizante SSs - Momento dindmico admissivel (*) | Ma: 3,29Nsm, Mb: 4,71N=m, Mc: 8,07N-m
Conex&o de vacuo no lado oposto i - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente a Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)

Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacéo)

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 120 mm ou menos, Mb, Mc: 120 mm ou menos

(*) Considera uma vida (til nominal padréo de 5.000 km. A vida Gtil i pode variar das condi¢oes de
operacio e instalagio.

Consulte nosso site para obter mais informages sobre a vida (til dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o
comprimento da carga em balanco.

RCACR-SA4C



Machine Translated by Google

Cilindro ROBO RCACR

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lnteulg

*1 Conecte os cabos do motor/encoder. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos.

objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posigao de referéncia utilizada no célculo do momento admissivel.

4036

26,5 escareado, profundidade 3,7 s
(para fixagao do atuador) *4 i

2-@3H7 profundidade 5 Profundidade 4-M3 7

*4 Quando o atuador é montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posicéo inicial, tome cuidado com interferéncias de superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de

deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte
superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 200 mm.

Jungao de cabos
conector *1

o 4 R (] P ——— |
Slot furo de @8 G

il i [

102 11.8 M (240)
+
Detalhe da ranhura Extremidade da hai; Extremidade da b T o6
para ajuste da posigdo do cursor
Conjunto de referéncia L Deve ser 100 ou mais.
,
[——— ——— —
. JO— specificagio absoluta sem bateria: 137,
e . 24 AVC 3 68 ,13.8 (com freio 177,2)
25 18.2 A Oposto
15 o2 Lado padrao
ﬂl Pagina ifidlyl ME*2 P Opcao
1\ 22 T
/ | | A ——— —— . Y y = =
K )
q - L .
; =, | — : | g
J 37 { Parte inferior da base Largura do motor: 46 !
- ~
3 | |Largura oo atvador 10| | 3
|

Cxrsmaceda e 50 (para 50 golpes) P
18, R Ux100P (exceto para o traco 50) 50 11.8
1 L
If 1 :m E3R
[

-+

Referéncia

0,010
i
I
1
@
)
!
4
T

superficie T 7’_ /
Detalhe para A Detalhe para / & 4
(Detalhe da superficie de buraco oblong {ESS P(wodeose longos) \ 2-@3H7 p i 5 a partir da base
referéncia do atuador) Orificio oblongo com 5 cm de

N (passo entre furos de 23)

profundidade a partir da base.

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio sdo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400
Sem bateria| Sem freio 203 343 303 443 493 543 593 643
absolto | Com freio | a3 383 433 483 533 583 633 683
M 122 172 222 272 322 372 422 472

N 50 100 100 200 200 300 300 400

P 35 85 85 185 185 285 285 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

o - 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 [ 8 8 10

Massa (kg) 07 08 09 1 11 12 13 14

I1A1

RCACR-SA4C



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCACR

Cilindro ROBO para sala limpa RCACR-SA5C ,

Servomotor de 24V, motor acoplado, base de aluminio

yModel RCACR — SA5C — I:l —20— [ a | | B | | a | [ - l |

Especificacéo

Codificador = Cabo

Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgoes
WA: Sem bateria 20: 20:20mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W12 : 12mm t P:1m tabela de opgdes
6:6mm 500 : 500 mm S:3m abaixo.
3:3mm (Pode ser ajustado M: 5m

*O controle ndo esta incluido.

em incrementos de 50 mm) X: Comprimento especificado
R

Cabo do robd

G Opgcéo de economia de energi

i
=

* Dependendo do modelo, pode haver

algumas limitagdes quanto
a0 uso das posigdes de
montagem vertical, lateral e no
teto. Por favor,

Informagdes sobre os locais
de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

(2) A carga util pressupde operacéo com aceleracdo de 0,3G (0,2G para 0 passo
3). Este é o limite superior da acelerag&o.

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posicao do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.
P! quip P Yt posic

o desenho dimensional na pagina & direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especificagbes do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao
Numero do modelo Motor Wy Carga Gtil maxima Emguxo nominal| avc AVC 50450 500 T Av—
(EM) (mm) Horizontal (kg] vertical (kg) N) (mm) ey (A cada 50 mm) (mm) (Ny/min)

R _20-2017 - 1.300 1.300
RCACR-SA5d1 -20-20{2 -8} 4350 20 2 05 107 20 e froon 80
RCACR-SA5dc] -20-12{2 -[8% 4550 12 4 1 LU 12 800 760 50

=) 2 (A cada 50 mm)|
RCACR-SA5dc] -20-612 - B} 43500 6 8 2 333 6 400 380 30
RCACR-SA50C1 -20-312 - B} 4315[0 3 12 4 65,7 3 200 190 15
7] Os valores entre colchetes < > sdo para uso vertical.

Legenda:

it conren o i3
de encoder 2 Cur@ommlad plicavel 4 Comprimento do cal Oes
ta P! P! (Unidade para velocidade méxima: mm/s)

DTipo de Encoder2 Cursos

Preco padrao Tipo Coédigo do cabo Prego padréao

Curso (mm) Tipo de codificador P (1m) -

Absolutamente sem bateria Tipo padrao S (3m) -

DE M (5m) -

50 = X06 (6m) ~ X10 (10m) -

2 = c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -

150 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -

200 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -

250 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -

300 ° Cabo do robd RO06 (6m) ~ R10 (10m) -

350 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -

400 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
450 - +Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre os cabos de manutengéo.

500 = =
specificacdes do atuador

= 5 = o
pcoes Consulte as paginas de referéncia de opgoes cada opgé&o. Item Descricio
Nome Cédigo de opcio Pagina de referéncia Preco padréio Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
Freio B - Repetibilidade de posicionamento (*1) +0,02 mm [+0,03 mm]
Suporte para os pés ER Consulte 0 nosso site - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
sensor de verificagao residencial para obter detalhes - Base Material: Aluminio com tratamento de branca
Economia de energia o sobre as opgdes. - Momento estatico admissivel Ma: 18,6Nem, Mb: 26,6Nem, Mc: 47,5Nsm
S0 da P —— NM - Momento dinamico admissivel (*2) Ma: 5,81N+m, Mb: 8,30N+m, Mc: 14,8Nem
Conexé&o de vacuo no lado oposto - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente a Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)
Temperatura ambiente de operacao, umidade | 0 5 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacao)

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 150 mm ou menos, Mb, Mc: 150 mm ou menos

(*1) O valor em [] aplica-se quando o passo é de 20 mm.

(*2) Assume uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida dtil variara das Bes de operagdo e
instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida til dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

RCACR-SA5C comprimento da carga em balango.



Machine Translated by Google

Cilindro ROBO RCACR

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lntelllgentaCt ator.co

*1 Conecte os cabos do motor/encoder. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o controle deslizante estiver retornando & sua posicéo inicial, tome cuidado com interferéncias de

objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicao de referéncia utilizada no célculo do momento admissivel.

*4 Quando o atuador é montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte
superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de
deslizamento ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte
superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 300 mm.

Jungao de cabos
conector *1

==

40
4045 o
@8 com rebaixo, profundidade 4,5
(para fixagéo do atuador) *4 © 2.84H7 profundidade 6 M4 profundidade 9
\ /
AY
)

2
|
i
I

furo de @8

Slot

o

240)
Detalhe da ranhura 102 145 M 145 \
! - Tubo aplicavel
para ajuste da posicéo do cursor Exvemidade da Efiz
oo ta e
Conunto derferincia L Deve ser 100 ou mais.
45 posicao para permitido Especificagao absoluta sem bateria: 114,2]
32 célculo do momento*3 257 AVC 90 | 155 _# (com freio 154,2)
o2 Oposto
3 ME, Pagina infjif\ME* (opcional
(& v )

39

@)

@ @

7§

Parte inferior da base

Largura do atuador: 52

Exvemonte dabase

50 (para 50 golpes)
- Ux100P (exceto para o traco 50) 50

Largura do motor: 52

Referéncia

0012

superficie

1
Detalhe para

Detalhe para A

(Detalhe da superficie de

furo oblongo
referéncia do atuador)

P (furo de @4 e espagament oblon,

5a

\zmm

partir da base

Orificio oblongo com 5 cm de.
profundidade a partir da base,

N (passo entre furos de 4)

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Sem bateria| Sem freio 2954 | 3454 | 3954 | 4454 | 4954 | 5454 | 5954 | 6454 | 6954 | 7454
absolwo [ Comireio | 3354 | 3854 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | es5a | 7354 | 7854
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592

N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500

P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485

R 42 42 92 42 %2 42 92 42 92 42

o - 1 1 2 2 3 3 4 4 5

m 4 4 4 [ 6 8 8 10 10 12

Massa (kg) 13 14 15 16 17 18 19 2 2.1 22

I1A1

RCACR-SA5C



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCACR

Cilindro ROBO para sala limpa RCACR-SAG6C ,

Servomotor de 24V, motor acoplado, base de aluminio

yMedd [ ] e I e e B
RCACR — SA6C — —30—
Espemflcagao - ) Codificador ) ) . — Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria 30: 20 :20mm 50 : 50mm A5: ACON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 30 W12 : 12mm i P:1m tabela de opcoes
6:6mm 600 : 600 mm S:3m abaixo.
*O controle ndo esta incluido 8:3mm (Pode ser ajustado M:sm
g em incrementos de 50 mm) X: Comprimento especificado
R Cabo do robd

G Opgcéo de economia de energi

i
=5

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagdes quanto ao uso
das posicdes de montagem
vertical, lateral e no teto. Por favor,

Informacdes sobre os
locais de montagem.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

(2) A carga util pressupde operacéo com aceleracdo de 0,3G (0,2G para 0 passo
3). Este é o limite superior da acelerag&o.

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posicao do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre 0 movimento de empurrar.
P! quip P Yt posic

o desenho dimensional na pagina & direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especificagbes do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao
Numero do modelo Motor Liderar Carga Util maxima Emguxo nominal| AVC AVC | 50~450 500 550 600 :
(EM) (mm) Horizontal (kg] Vertical (kg) (N) (mm) Liderar (Acadasomm)|  (mm) (mm) (mm) (Ny/min)
1.300 1.160 990

RCACR'SAGC@- '30'20 - @5 . 2 8 08 58 0 <800> <800> | <800> 80

o -30- K 12 6 15 24.2 12 800 760 640 540 50
RCACR-SAG6CZY -30-1283 - B} 4350 )

(A cada 50 mm)|
RCACR-SA6dC] -30-6{2 - B} 435 6 12 3 484 6 400 380 320 270 30
RCACR-SA6CC]L -30-3{2 - 4355 3 18 6 96,8 3 200 190 160 135 15
=

Os valores entre colchetes < > sao para uso vertical.
Legenda:

de encoder 2 Cur@]commlad icavel 4 Comprimento do ca@opcﬁes
(Unidade para velocidade méxima: mm/s)

(DTipo de Encoder2 Cursos (aomprimento do cabo

Preco padréo Tipo Coédigo do cabo Prego padréao
Curso (mm) Tipo de codil P (1m) -
Absolutamente sem bateria Tipo padrdo S (3m) -
DE M (5m) -
50 - X06 (6m) ~ X10 (10m) =
200 - Comprimento especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
150 - X16 (16m) ~ X20 (20m) =
200 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
250 - RO4 (4m) ~ ROS5 (5m) =
300 - Cabo do robd RO06 (6m) ~ R10 (10m) -
350 - R11 (11m) ~ R15 (15m) =
400 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
450 - “Consulte a pagina 73 para obter informagdes sobre 0s cabos de manuteng&o.
500 -
550 - or
600 - Descricéo
@ ~ " Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
opcoes Consulteasp Repetibili de posicionamento (*1) +0,02 mm [+0,03 mm]
Nome Cadigo de opgao Pagina de referéncia Prego padréo Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Freio B - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Suporte para s pés FT Consulte o nosso site - estatico issi Ma: 38,3Nem, Mb: 54,7Nem, Mc: 81,0N*m
sensor de verfficagéo residencial para obter detalhes - Momento dinamico admissivel (*2) Ma: 11,6Nem, Mb: 16,6Nm, Mc: 24,6Nem
Economia de energia o sobre as opgdes. - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente & Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)
Especificacio da extremidade ndo motorizada NM - ambiente de operagdo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacao)
Conexéo de vécuo no lado oposto == = ia para cc i de carga em balango/Ma: 220 mm ou menos, Mb, Mc: 220 mm ou menos
(*1) O valor em [ ] aplica-se quando o passo é de 20 mm.
(*2) Assume uma vida (il nominal padréo de 5.000 km. A vida dtil ional variard das des de operagdo e

instalagdo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida il dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

RCACR-SA6C comprimento da carga em balango.
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Cilindro ROBO RCACR

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posi¢&o ini

objetos ao redor, pois ira viajar até atingir o ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*1 Conecte os cabos do motor/encoder. Consulte a pagina 73 para obter detalhes sobre os cabos.

icial, tome cuidado com interferéncias de

*3 Posigéo de referéncia utilizada no calculo do momento admissivel.

i

2:@5HT

Jungao de cabos
conector *1

%

B e &9

2.®

Detalhe da ranhura

para ajuste da posicao do cursor

Conjunto de referencia

:’\:tm: ==\ Tubo apiavel com diametro extemo de 26

Evemidsce dbaze

(240)

Deve ser 100 ou mais.

posicéo para permitido

50 / Especificagdo absoluta sem bateria: 124,2
) calculo do momento*3 237 AVC 115 185 i (com freio 164.2)
3 3
23 18.2
F— euSFR

=
|

28

Parte inferior da base

Largura do atuador: 58

Base final

102 |\

Ux100P

Exvemaade dabase

s

Referéncia

31

superficie

OO

Detalhe para A Detalhes para

(Detalhe do orificio oblongo do atuador)

SedoMerd

superficie de referéncia)
Orificio oblongo com 5 cm de.

P (furo de @4 e

entre furos oblongos)

profundidade a partir da base.

N (passo entre furos

de o4)

\ 100 (passo entre furos de @4)

_ Oposto
Lado padréo

@ @

' t

Largura do motor: 58

Visdo detalhada de X

\ 3-@4H7 profundidade 5 a partir da base \m-M5 profundidade 8

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
. Ahsnlmamgnmlsemffei(] 3314 | 3814 | 4314 | 4814 | 5314 | 5814 | 6314 | 6814 | 7314 | 7814 | 8314 | 8814
sembers [ Com freio [ 3714 [ 4214 | a4 [ 5214 [ 5714 [e214 [er1a | 7214 [ 7114 [ 8214 [ 8714 [ 0214

N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631

P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

o 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18

Massa (kg) 14 16 18 2 22 24 26 238 3 32 3.4 36

I1A1

RCACR-SA6C



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS2CR

Cilindro ROBO RCS2CR-SA4C

Servomotor de 200 V, motor acoplado, base de aluminio

yModel — — — —
. RCS2CR—SA4C— —20—
Especificacéo - Codificador ) - —  Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria 20: 10:10 mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W 5 : 5mm 1 P:im tabela de opcdes
25:2,5mm 400 : 400 mm S:3m abaixo.

y ~ o (Pode ser ajustado M: 5m

O controle ndo esta incluido. em incrementos de 50 mm) X Comprimento especificado

R Cabo do robd

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
o -°N velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes _
sobre as opgdes de montagenn,

&

(2) A carga util pressupde operacédo com aceleracédo de 0,3G (0,2G para avango
2,5). Este ¢ o limite superior da acelerag&o.

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posig&o do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima. operagao.

sobre a selegio

Especificag6es do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao

Motor icierar Carga util maxima Empuxo nominal| - Avc AVC 50~400 Quantidade de sucgéo
(EM) (mm) Horizbntal (kg) Vertichl (kg) (N) (mm) aeran (A cada 50 mm) (Ny/min)

RCS2CR-SA4QZH -20-102 3)- i3 590 10 4 1 196 10 665 50

Namero do modelo

RCS2CR-SA4GQ-H -20-5(2 5] 20 5 6 25 39,2 (Ascf;:ggmm) 5 330 30

RCS2CR-SA4@-N -20-2.502 3] 50 25 8 45 784 25 165 15

Legenda: 1@; de encoder 2 Cu Controladfr Hplicavel 4 Comprimento do dibg|5 Opgdes

@Tipo de Encoder(/2 Cursos

(Unidade para velocidade méxima: mm/s)

Prego padréo Tipo Cédigo do cabo Prego padrao
Curso (mm) Tipo de codificador P (1m) N
Absolutamente sem bateria Tipo padrdo S (3m) -
DE M (5m) -
50 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
100 - Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
150 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
200 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
250 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
) B Cabo do robo RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
350 - R11 (11m) ~ R15 (15m) =
400 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -

“Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengao.

(Blopgdes * Consulte as paginas de refer de opgdes pal cada opgéo. Especificages do atuador
Nome Cédigo de opgao Pagina de referéncia Preco padréio ltem Descricéo
Freio B - Sistema de acionamento Fuso de esferas @8mm, laminado C10
| Marcacdo CE == Consulte 0 nosso - e ST
Suporte para os pés FT . - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
site para o - - —
sensor de verificagao residencial pr— - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Detalhes das - y
Especificagéo da extremidade n&o motorizada NM - Momento estatico admissivel Ma: 6,90Nm, Mb: 9,90N+m, Mc: 17,0Nm
opgoes. P — -
T — ss Pe - Momento dinamico admissivel (*) | Ma: 3,20Nem, Mb: 4,71Nem, Mc: 8,07Nem
Conexao de vacuo no lado oposto — - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente a Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)
Temperatura ambiente de operacdo, umidade | 0 5 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacao)

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 120 mm ou menos, Mb, Mc: 120 mm ou menos

(*) Considera uma vida til nominal padréo de 5.000 km. A vida util pode variar das condicdes de
operagao e instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida (til dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

comprimento da carga em balango.

RCS2CR-SA4C
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Cilindro ROBO RCS2CR

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lnteulg

pod

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

*2 Quando o cursor estiver retornando a sua posicéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois ele continuara se movendo até...
chega ao ME.

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posigao de referéncia utilizada no calculo do momento admissivel.

*4 Quando o atuador € montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de deslizamento
ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 200 mm.

4-93,6 32

Jungao de cabos

26,5 escareado, profundidade 3,7 conector *1

(para fixagio do corpo principal) *4

4M37

L~
[rem—
ez

Slot furo de @8 S

102 118 M 118
T T Tubo aplicével com didmetro extero de 06
Extremiade da begh

Exvemiate ca e

Detalhe do encaixe para.

ajuste da posicao do controle deslizante

[mp—— . St ister Deve ser 100 ou mais.
posicao para permiido - -~
% chlcuio do momento / Especificagéo absoluta sem bateria: 137,2
24 AVC (com freio 177,2)
25 182 Oposto
15 152 Lado padréo oncio
T EU =3
. T —— e o
— Y
) i @ EEEl———————
§ L
! = y |- T

wm / 37 Parte inferior da base Largura do motor: 46

r |
3 | |Largura do awador: 40| | 5

[o——— 50 (para 50 golpes) -
118, R Ux100P (exceto para o trago 50) 50 118,
I
I 1l ]ﬂ ]
-
4
Referéncia g =
superficie ¢ é
Detalhe para A Detalhe para / 3
(Detalhe da superficie de buraco g mM35 P (furo de @3 e espagamento entre furos oblongos) \ 2-@3H7 5 a partir da base
referéncia do atuador) Orificio oblongo com 5 cm de N (passo entre furos de @3)

profundidade a partir da base

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400
[Sem bateri rSem freio 293 343 393 443 493 543 593 643
absolo | Com freio | a3 383 433 483 533 583 633 683
M 122 172 222 272 322 372 422 472

N 50 100 100 200 200 300 300 400

P 35 85 85 185 185 285 285 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

o - 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10

Massa (kg) 07 08 09 1 11 12 13 14

'A ' RCS2CR-SA4C
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Cilindro ROBO RCS2CR

Cilindro ROBO RCS2CR-SA5C

Servomotor de 200 V, motor acoplado, base de aluminio

e [ ] (1 - - 1 - Cd - [
RCS2CR — SA5C — —20—
Espe(:lflcagao - ) Codificador ) ) . Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opgdes
WA: Sem bateria 20: 20:20mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 20 W12 : 12mm i P:1m tabela de opcoes
6:6mm 500 : 500 mm S:3m abaixo.
*O controle ndo esta incluido 8:3mm (Pode ser austado M:sm
b em incrementos de 50 mm) X T D
R Cabo do robd

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(2) A carga util pressupde operacé@o com aceleragdo de 0,3G (0,2G para 0 passo
3). Este é o limite superior da aceleragéo.

sobre a selegio

(3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.
operagao.

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posi¢éo do cursor (consulte

o desenho dimensional na pagina a direita), indicada como A na figura acima.

Especificag6es do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao

. Motor Liderar Carga Util maxima Empguxo nominal| AvC AvC 50~450 500 Quantidade de succdo|
NGmero do modelo = e
(EM) (mm) Horizontal (kg] Vertical (kg) (N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm) (Ng/min)
1.300 1.300
Resz2cr-sasc- 1200k 3-4-5 2 2 08 07 2 <800> <800> 80
Resacr-sasc-1-20feb -3-4-5 2 ¢ * T s 2 800 700 %
20
(A cada 50 mm)
a
Reszcrsasc- 12063345 6 8 2 323 ° 400 30 0
7
ReS2CRSASC- 1-20-K3-3-4-5 3 12 4 £ 3 200 290 1
6 = . Os valores entre colchetes < > sao para uso vertical.
Legenda: 1 @ de encoder 2 Cur@:ontrolad @‘ icavel 4 Comprimento do ca@Opgﬁes (Unidade para velocidade méxima: mms)
(DTipo de Encoder/2 Cursos (aXomprimento do cabo
Prego padrao Tipo Coédigo do cabo Prego padrao
Curso (mm) Tipo de P (1m) -
sem bateria Tipo padrdo S (3m) -
DE M (5m) .
50 E X06 (6m) ~ X10 (10m) -
100 - o especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
150 5 X16 (16m) ~ X20 (20m) -
200 o RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
250 B RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
300 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
350 - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
400 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
450 - “Consulte a pagina 84 para obter informades sobre os cabos de manutengao.
500 -

Especificages do atuador

RCS2CR-SA5C

Item Descrigdo

Nome Coédigo de opgao Pagina de Preco padréo Sistema de acionamento Fuso de esferas @10mm, laminado C10
Freio B - de +0,02 mm
Marcagio CE ESSE Consulte o nosso - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Suporte para 0s pés FT site para o - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
sensor de verificago residencial e detalhes do - Momento estatico admissivel Ma: 18,6Nem, Mb: 26,6N=m, Mc: 47,5Nsm
Especificaao da extremidade néo motorizada NM opgdes. - Momento dindmico admissivel (*) | Ma: 5,81N=m, Mb: 8,30N*m, Mc: 14,8N+m
Conexao de vacuo no lado oposto — B Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente a Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)

Temperatura ambiente de operacdo, umidade | 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensagao)

Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 150 mm ou menos, Mb, Mc: 150 mm ou menos

(*) Considera uma vida Gtil nominal padréo de 5.000 km. A vida (til

das des de

pode variar
operagdo e instalagdo.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida Util dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o

comprimento da carga em balango.
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Cilindro ROBO RCS2CR

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site. WWW lntelllgentaCt ator.co

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.

*2 Quando o cursor estiver retornando a sua posicao inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois ele continuara se movendo até...
chega ao ME.

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicao de referéncia utilizada no célculo do momento admissivel.
*4 Quando o atuador € montado utilizando apenas os orificios de montagem na parte superior da base, a base pode ficar deformada, o que pode causar erros de deslizamento
ou ruidos anormais. Ao utilizar os orificios de montagem na parte superior da base, mantenha o comprimento do curso inferior a 300 mm.

4045 40
%o 30 Juncao de cabos
@8 com rebaixo, profundidade 4,5 & § 2002 conector *1
(para fixaao do atuador) *4 < i 2:04H7 profundidade 6, 9 '
o & & e pronddade s
\ * ]
Ay T ¥ =3
I I

)
furo de @8 e e e
©

P @] @

it

i

I \ 240)
Detalhe da ranhura
102 245 M 145 Tubo apliavel
para ajuste da posicdo do cursor
Carenta aase
[r— L Deve ser 100 ou mais.
45 posicéio para permitido / Especificagao absoluta sem bateria: 114,2]
- célculo do momento'3 57 o AVC ; 90 155 _F (comfreio154.2)

Lado padiao  Oposto

(Opgao;

20 182 3
3 ME/ Pégina inf¢if| ME’

1]

8 .
i (<)
@ @ g
[ v 0 =1 v z i_
w' / ! 50 Parte inferior da base Largura do motor: 52
Largura do atuador: 5

Exveridad ta e 50 (para 50 golpes) Cxremnce sabaze
145 4 R Ux100P (exceto para 0 trago 50) 50 4.5

Referéncia

¢
=
0012

5, o'é‘ + 'é'_l' 'é‘o
9

superficie @®
! ® P @®
Detalhe para A Detalhe para ;
(Detalhe da superficie de furo oblongo -
referéncia do atuador) mM4 )/ P ({uro de B4 e espagamento entre furos oblongos) \ 20417 5 a parti da base

Orificio oblongo com 5 cm de N (passo enire furos de @4)
profundidade a partir da base,

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio séo 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
. Semba‘e,i]Sem freio 295,4 3454 395,4 4454 4954 5454 595,4 645,4 695,4 745,4
absoluto | Comfreio | 3354 | 3854 | 4354 | 4854 | 5354 | 5854 | 6354 | 6854 | 7354 | 7854

M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592

N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500

P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485

R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42

o - 1 1 2 2 3 3 4 4 5

m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12

Massa (kg) 13 14 15 16 17 18 19 2 21 22

’A ’ RCS2CR-SA5C
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Cilindro ROBO RCS2CR

Cilindro ROBO para sala limpa RCS2CR-SA6C

Servomotor de 200 V, motor acoplado, base de aluminio

yModel RCS2CR — SA6C — I:l —30— |:| - | | - | | - | | - l |

Especificacao

" o ) Codificador ) ) . — Cabo
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador comprimento — Opcdes
WA: Sem bateria 30: 20:20mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto Servomotor de 30 W12 : 12mm 1 P:1m tabela de opgdes
6:6mm 600 : 600 mm S:3m abaixo.
X 3:3mm (Pode ser ajustado M: 5m
*O controle ndo esta incluido. X

em incrementos de 50 mm) Comprimento especicado

R Cabo do robd

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacdes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

(2) A carga util pressupde operacé@o com aceleragdo de 0,3G (0,2G para 0 passo
3). Este é o limite superior da aceleragéo.

sobre a selegio

* Este produto esta equipado com uma ranhura para ajuste da posig&o do cursor (consulte (3) Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre o movimento de empurrar.

o desenho dimensional na pagina & direita), indicada como A na figura acima. operagao.

Especificag6es do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao
Namero do modelo (et Liderar | Car0a (I &ma Enpveo noffinel AvC “AVC|ooss0 | 500 | 550 | 600 frammas
(EM) (mm) Horizontal (kg] Vertical (kg) (N) (mm) Liderar (Acadasomm)|  (mm) (mm) (mm) (Ng/min)

R 2090 1.300 1.160 990
RCS2CR-SAGCEIL -30-20(3 (@} 435 o | o | o5 | s o | B el |
RCS2CR-SA6 -30-12{7 - 5 12 6 15 242 12 800 760 640 540 50

@ @O )
(A cada 50 mm))
RCS2CR-SA6GN -30-6F2 -[BF 43 5[0 6 12 3 484 6 400 380 320 270 30
RCS2CR-SA6QCIL -30-3(2 -BF 35[0 3 18 6 96,8 3 200 190 160 135 15

Os valores entre colchetes < > séo para uso vertical.
Legenda: 1 m

de encoder 2 Cur@:ontrolad icavel 4 Comprimento do ca@Opgﬁes
— (Unidade para velocidade maxima: mm/s)

(DTipo de Encoder/2 Cursos (2 omprimento do cabo

Preco padréo Tipo Codigo do cabo Prego padréao
Curso (mm) Tipo de codificador P (1m) -
Absolutamente sem bateria Tipo padrdo S (3m) -
DE M (5m) =
50 - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
100 - c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
150 - X16 (16m) ~ X20 (20m) -
200 - RO1 (1m) ~ R03 (3m) -
250 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) =
300 o Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
350 - R11 (11m) ~ R15 (15m) =
400 - R16 (16m) ~ R20 (20m) -
450 - +Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengéo.
500 2
550 - cificacdes do al or
600 -
Item Descrigéo
* Consulte as paginas de referéncia de opgoes para confirmar cada opg&o. Sislema de adionamento Fuso de esferas Z10mm, laminado C10
ili de ol +0,02 mm
Nome Cddigo de opcao Pagina de referéncia Preco padrao Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Freio B - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
CE ESSE Consulte 0 nosso - estatico issiy Ma: 38,3N+m, Mb: 54,7N+m, Mc: 81,0N-m
Suporte para os pés FT site para o - Momento dinamico admissivel (*) | Ma: 11,6Nem, Mb: 16,6Nsm, Mc: 24,6Nem
sensor de verificago residencial e detalhes do - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente a Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)
Especificagdo da extremidade ndo motorizada NM opces. - ambiente de operagdo, umidade | 0 4 40°C_85% UR ou menos (sem condensacio)
Conexao de vacuo no lado oposto — - ) )
para cc de carga em balango/Ma: 220 mm ou menos, Mb, Mc: 220 mm ou menos
(*) Considera uma vida ttil nominal padréo de 5.000 km. A vida (til pode variar das iches de

operagéo e instalagao.
Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida il dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

comprimento da carga em balanco.

RCS2CR-SA6C
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Cilindro ROBO RCS2CR

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

chega ao ME.
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicéo de referéncia utilizada no calculo do momento admissivel.

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre os cabos.
*2 Quando o cursor estiver retornando & sua posigao inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois ele continuara se movendo até...

60 Jungdo de cabos
] 50 conector *1
37 2002
285H7 6 [ o 4Ms 9
d =R
) T T
L] T i
Z3
@ [
[ B e &4 &
e 240
I ' == A
Tubo aplicavel com didmetro extemo de @6
para ajuste da posigao do cursor
Conjunto d referéncia L Lo Deve ser 100 ou mais
s posigio para permitido Especificago absoluta sem bateria: 124,2
- célculo do momento*3 237 AVC 115 (com freio 164,2)
3
23 18.2
— ._.| eUSETC Pagind T4

43
7]

28

Parte inferior da base

Largura do atuador: 58

Exvemidage dabase

1028R \

Ux100P

Exremicace da bsse

<

Referéncia

40012

superficie

[
Detalhes para | |

Detalhe para A

(Detalhe do orificio oblongo do atuador)

eile
&
hb
I
|
\
|

superficie de referéncia)

Oificio oblongo com 5 cm de P (furode @4 e

entre furos oblongos)

profundidade a partir da base.

N (passo entre furos de @4)

\ 100 (passo entre furos de @4)

Padréo

Oposto
lado (Opgéo)
'
® \ ®)
cl@e®)c] i
&, ) ‘
Largura do motor: 58 f

Visao detalhada de X

3-@4HT7 profundidade 5 fundo da base m-M5 profundidade &

yDimensdes e massa por curso *Os modelos equipados com freio s&o 0,3 kg mais pesados.

AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600

L [esowanene [sem freio 3314 | 3814 | 4314 | 4814 | 5314 | 5814 | 6314 | 6814 | 7314 | 7814 | 8314 | 8814
sem bateria | Comfreio | 3714 | 4214 | 4714 | 5214 | 5724 | 6214 | 6724 | 7214 | 7714 | 8214 | 8714 | 9214

N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631

P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

o 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18

Massa (kg) 14 16 18 2 22 24 26 2.8 3 3.2 34 36

I1A1

RCS2CR-SA6C
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Cilindro ROBO RCS2CR

Cilindro ROBO RCS2CR-SA7C

Servomotor de 20

V, motor acoplado, base de aluminio

*O controle ndo esta incluido.

[ ]

Codificador

yModel
RCS2CR — SA7C —
Especificacao
Unid Série — Tipo —

WA: Sem bateria

absoluto

— 60—

— Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel

60:

Servomotor de 60 W 8 : 8mm

16 : 16mm 50 : 50mm

!
800 : 800 mm

(Pode ser ajustado

4:4mm

em incrementos de 50 mm)

Cabo
controlador i Opcdes
T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a

P:im tabela de opges
S:3m abaixo.
M: 5m

X Comprimento especificado

R Cabo do robd

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagdes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato
para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

sobre a seleghio

abaixo.

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade maxima diminuira para
Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificaces do atuador

T (2) A carga util pressupde operacdo com aceleracéo de 0,3G (0,2G para o lider 4). Este
& o limite superior da aceleragao.

(3) O produto esta em conformidade com a Classe de Limpeza 10 quando utilizado em
Orientag&o horizontal. Pode néo estar em conformidade com a Classe 10 em
orientagdes laterais ou verticais.

(4) Consulte nosso site para obter mais informacdes sobre o movimento de empurrar.

operagao.
Especificagdes do a
yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Succéo
NEm 6 MEEEm Motor Liderar Carga Gtil maxima Empuxo nominal| AVC AVC | 50~600 ~700 ~800
EM) (mm) Horizbntal (kg) Vertichl (kg) (N) (mm) Liderar (A cada 50 mm) (mm). (mm) (Ng/min)

RCS2CR-SA7 .. 5@ 16 12 3 63,8 16 800 640 480 50
RCSZCR-SA?l -60-8 - @. @ 5 60 8 25 6 1275 ::i::’oomm) 8 400 320 240 30
RCSZCR-SA?l -60-4 - @. G5 4 40 12 2550 4 200 160 120 10

Legenda: {(Tipp de encoder 2 Cuffa ] Controladbr3picavel 4 Comprimento do

(DTipo de Encoder/2 Cursos

(Unidade para velocidade maxima: mmys)

@omprimento do cabo

Prego padrdo Tipo Coédigo do cabo Prego padréo
Curso (mm) Tipo de P (1m) -
sem bateria Tipo padrao S (3m) °
DE M (5m) -
50/100 - X06 (6m) ~ X10 (10m) =
150/200 - Comprimento especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
250/300 - X16 (16m) ~ X20 (20m) =
350/400 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
450/500 - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) =
550/600 - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
650/700 - R11 (11m) ~ R15 (15m) =
750/800 s R16 (16m) ~ R20 (20m) -
*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manuteng&o.
@opgées * Consulte as pagi cia de opgdes para confirmar cada opg:
Nome Cédigo de opgio Pégina de referéncia Preco padréo Item Descrigio
Freio (Saida do cabo até o final) SER - Sistema de acionamento Fuso de esferas @12mm, laminado C10
Freio (Saida do cabo para o lado esquerdo) BL Consulte 0 nosso N de +0,02 mm
Freio (Saida do cabo para o lado direito) BR site para o - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Marcagéo CE Esse detalhes do - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
Especificacdo da extremidade néo motorizada NM opgdes. - Momento estatico admissivel Ma: 50,4N+m, Mb: 71,9N+m, Mc: 138,0N+m
Conexéo de vacuo no lado oposto - Momento dinamico admissivel (*) | Ma: 20,7Nem, Mb: 29,6N*m, Mc: 56,7N*m

RCS2CR-SA7C

Limpeza

Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente a Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)

Temperatura ambiente de operagdo, umidade

0a40°C, 85% UR ou menos (sem condensac&o)

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 230 mm ou menos, Mb, Mc: 230 mm ou menos

(*) Considera uma vida il nominal padréo de 5.000 km. A vida (il operacional pode variar dependendo das condices de

operagao e instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informagdes sobre a vida til dos produtos, as diregdes do momento admissivel e o

comprimento da carga em balango.
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Cilindro ROBO RCS2CR

Dimensdes

Os desenhos CAD

baixados do nosso

2:@5H7 profundidade 10

4-M5 profundidade 10

(240)

* Se a especificagéo da

extremidade sem motor

]

(NM) for selecionada, a dimens&o

do lado do motor (a distancia

até a posigéo inicial a partir de

ME) e a do lado frontal serdo

L

r:@éa@e[:m

Conector de
jungao de cabos *1

invertidas.
o
3
1 =
i
\_Didmeto exerno do o apcivel: 26
L
Posico de 17 AvC 128 1375 Deve ser 100 ou mais.
/
referéncia do oset para 3 3 Oposto
célculo do momento admissivel*3 veu | Pégina PHRT ME*2 (Opgao)
(4)SE (5)
T e 1 Lado padréo
] N L7
g . = 2 = = = | i bt i — ]
s
] 1
71
73 24

F-@6 passante, @9,5 escareado, profundidade
5,5 (do lado oposto)

Bx100P

E-@4H7 profundidade 6 a partir da base

ARVE

G

&+

7
4}/
i

E 5 — S & —— 4 A
o/ [ = @ S 4}
/ I |
D-MS5 profundidade 9 / | Cx100P 100 ‘ 30
Oriticio oblongo em forma de H com P (furode @4 e entre furos oblongos)
profundidade de 6 cm a parti da base. o 80 18 51 835
Dimensdes da peca do freio BR: Saida do cabo 1334471633 ME
*Os modelos equipados com de freio pela direita SE @
freio séio 43 mm mais i
compridos (56,3 mm mais BE: Saida do cabo de
compridos para saida de freio pela extremidade o R gy Yy -
cabo lateral) e 0,6 kg mais pesados. BL: Saida do cabo de A |
freio pela esquerda
*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte
Consulte a pagina 84 para obter deta\he.s sobre os cabos. Dlmensaes e massa por tra(}O
*2 Quando o cursor estiver retornando a sua posicéo inicial, tome cuidado
com interferéncias de objetos ao redor, pois ele AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
continuara se movendo até atingir o ME. L 3325 3825 4325 482,5 532,5 582,5 632,5 682,5 732,5 7825 832,5 882,5 932,5 9825 | 1.0325 | 1.0825
um 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600 600 700 700 800
ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade de B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
curso As dimensdes entre parénteses () séo de referéncia. c 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
*3 Posicéo de referéncia utilizada no calculo do momento admissivel. D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 5_55 685 685 785
Massa (kg) 26 28 3.0 32 35 37 39 4.1 4.4 4.6 4.8 5.0 53 55 5.7 5.9

I1A1

RCS2CR-SA7C
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Cilindro ROBO RCS3CR

Cilindro ROBO RCS3CR-SA8C

Servomotor de 200 V, motor acoplado, base de aluminio

yModel — = = — - —
- RCS3CR — SA8C —
Espe(:lflcagao ;. . Codificador ) ) . — Cabo N
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador . — Opcoes
comprimento
WA: Sem bateria 100: Servomotor 30:30mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 100W 20 : 20mm 1 P:lm tabela de opcées
150: Servomotor 10:10 mm 1100 : 1.100 mm S:3m abaixo.
B o 150W 5:5mm (Pode ser ajustado M: 5m * Por favor, especifique
*O controle n&o esta incluido. X . y
em incrementos de 50 mm) um cédigo de comprimento para indicar o seu cabo
R de robo. Diregao desefada para a
saida do cabo.

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para

Evite atingir uma velocidade de rotacéo critica do fuso de esferas. Confirme a
T velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacoes do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

sobreaseieffo | () A carga Util pressupde operacdo com uma aceleragéo de 0,3G (0,2G para
chumbo 5) para uso horizontal e 0,2G para uso vertical.

(3) A carga (til diminui quando a aceleragdo é aumentada.

Especificagdes do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao
. e . AVC [0
Nimero do modelo Motor | Liderar |Carga Gl méxima Empgxo nominal| AVC S0~650] 75 150 80 850 b0 950 1.000 1.08 1.10] :
(EM) (mm) Horizontal (o] vertical (kg) N) (mm) Liderar™ | @emsomm (Ny/min)
RCS3CR-SAS(Z]L -100-30K3 -[3)- 43 30 8 2 56,6 130
5@ 30 1.0 1.510 1.340 1.19¢ 1.07Q 960 870 79p 720 $60 (160)
RCS3CR-SA8GCIL -100-20F 50 0 | 2 | 4 | s o
100
RCS3CR-SA8Q-]L -100-10K3 -[3)- 43 5[] 10 40 8 169.8 20 1.400 1.019 890 790 71 640 580 530 480[440 110
50~1.100)
RCS3CR-SASQ-]L -100-5[C D 5 80 163397 (hcaca
50 mm) 10 | 600500 440 390 350 320 290 260 24D 220 FO
30 12 3 85,1
150 0 s N s 5 300 250 224 190 170 160 140 130 120 110 B0
10 60 12 255,3

(Unidade para velocidade méxima: mm/s)

Legenda: ]@) de encoder 2 Cu Conlrola@:thcével 4 Comprimento do -@ Opgoes

(*) 130 Ny/min se a velocidade for de 1.500 mm/s ou inferior, ou 160 Ny/min
se a velocidade exceder 1.500 mm/s.

(DTipo de Encoder72 Cursos

Preco padrdo 5
Tipo de Tipo Cédigo do cabo Preco padrdo
Curso (mm) em bateria P (1m) -
Poténcia do motor
100W 150W Tipo padréo S (3m) -
50/100 - - M (5m) -
150/200 - - X06 (6m) ~ X10 (10m) -
250/300 - - C especial X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 - = X16 (16m) ~ X20 (20m) °
450/500 - - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
550/600 - . RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
650/700 - - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
50/500 - - R11 (11m) ~ R15 (15m) -
850/900 - -
R16 (16m) ~ R20 (20m) -
950/1.000 - -
*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutencéo.
1.050/1.100 - -
(Blopgdes * Consulte as paginas de refer: de opgdes para confirmar cada opgao. cificagdes do atuador
Nome Cédigodeopcdo | Paginade referéncia | Preco padrdo Item Descrigdo
Os cabos saem pela parte traseira esquerda. AlE - Sistema de acionamento Fuso de esferas @16mm, laminado C10
Os cabos saem pelo lado esquerdo. AlS - Repetibilidade de posicionamento +0,02 mm
Os cabos saem pela parte traseira direita. ASE - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Consulte 0 nosso - o P
0Os cabos saem pelo lado direito. A3S - Base Material: Aluminio com tratamento de aluminita branca
site para o
Freio B P - Momento estatico admissivel Ma: 113,5N*m, Mb: 177Nsm, Mc: 266Nem
Detalhes das PP P— -
Marcacdo CE EssE ) ° Momento dindmico admissivel (*) |  Ma: 26,9Nem, Mb: 38,4Nem, Mc: 63,1Nem
Especificagdo da extremidade ndo motorizada NM opgoes. - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente & Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)
Especificagéo da junta de sucgao em forma de L VL - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | g a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacio!
L Sem junta de succdo VN - R ia para i de carga em balango/Ma: 390 mm ou menos, Mb, Mc: 390 mm ou menos

(*) Considera uma vida ttil nominal padréo de 10.000 km. A vida dtil pode variar das des de
operagéo e instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informagoes sobre a vida (til dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o

RCS3CR—SA8C comprimento da carga em balanco.



Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS3CR

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site, www IntelllgentaCt ator.co

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre 0s cabos.

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posiéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.
viajar até chegar ao Oriente Médio.

ME: Extremidade mecénica SE: Extremidade do curso (Especificacdo da junta de succdo em formade L)

5
*3 Posicéo de referéncia utilizada no calculo do momento admissivel. [ — *A junta de sucgdo esta localizada no lado oposto.
I do local onde o cabo sai.
132 |
66
98,5 (100 W) 141 (100W)
55 55 55 1165 (150 (150)
A W) 159 (150
215 || 215 |
8 &
(]
e e | L —| [ ——
[
-8
2067 profncace 10 (Sem freio) (Com freio)
46 profundtlade 12 (Tolerancia para passo do furo alargado 0,02) Tubo apicivelcom didmetra
extemo 010 (imeto terno @6.5
L (00
98,5 (100 W)
30 AvC 132 51 1165 (150 W)

Conjunto de referéncia Jungao de cabos
posigao para permitido

conector *1
Célculo do momento (3) MEY Lar ; M

- 3
8 — g
ol ol
8 8
I L_F :
T Parte inferior da base L]
78 Para montagem de terminais de aterramento (M3)
50 20 (29.5)
80
Orifiio oblongo com 6 cm de profundidade a parti da base. 129,5 (100 W)
) Deve ser 100 ou mais.
10 w 1475 (150 W) _
52 50 / F Nx100P 50 36
/ F T g e
| Codigo da opedo: A3S i
i 4/ & & ES L : ; (saida pelo lado direito) !
i | / c AsE I
°
o g F =t —4—i= ———,—— e e —— —— —  —p— - —4\ —_ ! (saida pela parte wraseira direita)
: : L
il !
al o = = :I | L Codigo da opgao: ALE i
& £ da pe
; \
. 0012+ ' i
i ] 6 somr o | Cotigo da opeao: ALS !
3 3 B (saida pelo lado esquerdo) ‘
(Vista detalhada de A) o furo alargado) profudiae b pan da b ! (DiregBes de saida do cabo) !
Superficie ! 50 N
de referéncia 52 (Passo do furo alargad) 26 (D5 profundideds 10 Vista superir. J
do atuador T T Tt T T T T T T T T
Dimens8es e massa por trago
Curso 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.000 1.050 1.J00
Por sem freio 361,56 Com 4115 4615 5115 5615 6115 6615 7115 7615 8115 8615 9115 9615 10115 | 1.061,51.111,50.161,5 1.211,5 1.p61,5 1.411,5 1.3¢1,5 1.41}.5
L freio Sem 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954 1.004 1054 1104 1.454 1.154 1204 1254 1304 1354 1404
Jsow |1T€i0 3795 Cofn freio 4295 | 4795 | 5295 | 5795 | 6295 | 6795 | 7295 | 7795 | 8295 | 8795 | 9295 | 9795 | 10005 | 1.079,91.129,5[1.179,5 1.229,5 1.279,5 1.329,5 1.319,5 1.429,5
422 472 522 572 622 672 722 772 822 872 922 972 1.022 1.072 1122 1.4§2 1172 1222 1272 1.322 1.372 1.422
o 222 272 322 3r2 422 an2 522 572 622 672 722 772 822 872 922 972 1022 1.072 1.122 1172 1222 1272
B 34 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1.034 1.084
C 84 134 184 234 284 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834 884 934 984 1.034 1.084 1.134
D 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 2 26 28 28
F 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84 34 84
N 0 [ 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10
G Sem freio 28 3.1 34 3,7 4,0 43 4.6 4.9 52 55 58 6,1 6,4 6,7 7,0 73 76 7.9 82 85 88 9,1
p Com freio 32 35 38 41 44 47 5,0 53 56 59 6,2 6,5 6,8 71 74 77 8,0 83 8,6 89 9,2 95
é 150W Sem freio 29 32 35 38 41 44 47 50 53 56 59 6.2 65 68 71 74 7.7 8.0 83 86 89 92
Com freio 34 3.7 4,0 43 46 49 52 55 58 6,1 6,4 6,7 7,0 73 76 79 82 85 838 9,1 9.4 9.7

I1A1
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Machine Translated by Google
Cilindro ROBO RCS3CR

Cilindro ROBO RCS3CR-SS8C

Servomotor de 200 V, motor acoplado, base de ago

yModel — — — — — —
. RCS3CR—SS8C—
Espemflcagao Codificador — Cabo N
Unid Série — Tipo — — Tipo de motor — Eletrodo — Curso — Tipo aplicavel controlador S — Opcdes
WA: Sem bateria 100: Servomotor 30: 30mm 50 : 50mm T2: SCON-CB N: Sem cabo Consulte a
absoluto 100w 20:20mm 1 P:1lm tabela de opges
150: Servomotor 10:10 mm 1000 : 1.000 mm S:3m abaixo.
*O controle n&o esta incluido. =0 8L (Pode ser ajustado X MaSH * Por favor, especifique
em incrementos de 50 mm) um cédigo de comprimento para indicar o seu cabo
R de robo. Diregao desejada para a
saida do cabo.

C€] Rotis

* A marcagao CE é opcional.

=]

* Dependendo do modelo, pode
haver algumas
limitagGes quanto ao uso
das posigoes de montagem
vertical, lateral e no teto.
Entre em contato

(1) Quando o curso é aumentado, a velocidade méaxima diminuira para

Evite atingir uma velocidade de rotagéo critica do fuso de esferas. Confirme a
T velocidade méxima para o curso desejado na tabela de especificacées do
atuador abaixo.

para obter mais informagdes
sobre as opgdes de montagem.

sobreaseieffo | () A carga Util pressupde operacdo com uma aceleragéo de 0,3G (0,2G para
chumbo 5) para uso horizontal e 0,2G para uso vertical.

(3) A carga (til diminui quando a aceleragdo é aumentada.

Especificagdes do atuador

yLider e Carga Util yCurso, Velocidade Maxima e Quantidade de Sucgéao
P - AVC
NP (b ekl Motor Liderar |Carga (til maxima Emptixo nominal | AVC 50~600 650700 750 800 850 900 950 1.H00 -
(EM) (mm). Horizontal (g} Vertical (kg) N) (mm) Liderar (Ny/min)
- €-1 - - - 30 8 2 56,6 160
RCS3CR SSSl 100 3@ @ @ 30 1.§00 1.660 1.460(1.295 1..155 1.035 985 850775 (190)
RCS3CR-SS8@IL -100-2082 3 |3 501 0 | 2 | 4 | s ©
100

RCS3CR-SS8EIJ1 -100-1062 &I-
RCS3CR-SS8EH1 -100-562 {3l-
RCS3CR-SS8EJ1 -150-302 @I-
RCS3CR-SS8E-1 -150-2062 {3-
RCS3CR-SS8ET1 -150-1062 3I-

Legenda: ]@) de encoder 2 Cu

500 10 40 8 169,8 20 1.400 1.10§ 970 860 770|690 635 565 515 120
50~1.000]

@ 5 80 16 339,7 (A cada

- s0mm) 10 60D 550 485 430 385 343 310 20 25580
50 30 12 3 85,1

il
50 150 2 =) g g2Z8 5 | 300275240 P15 190 170 {50 140 125 30

50 10 60 12| 2853

onlrola@:hcével 4 Comprimento do -@; Opgoes

20

(Unidade para velocidade méxima: mm/s)
(*) 160 Ny/min se a velocidade for de 1.500 mm/s ou inferior, ou 190 Ny/min
se a velocidade exceder 1.500 mm/s.

DTipo de Encoder2 Cursos

Preco padrdo
Tipode Tipo Codigo do cabo Prego padréo
Curso (mm) em bateria P (1m) -
Poténcia do motor
100W 150W. Tipo padrdo S (3m) -
50/100 - - M (5m) -
150/200 - - X06 (6m) ~ X10 (10m) =
250/300 - - c especial | X11 (11m) ~ X15 (15m) -
350/400 - = X16 (16m) ~ X20 (20m) -
450/500 - - RO1 (1m) ~ RO3 (3m) -
550/600 = - RO4 (4m) ~ RO5 (5m) -
650/700 - - Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) -
750/800 - = R11 (11m) ~ R15 (15m) =
850/900 - = R16 (16m) ~ R20 (20m) -
950/1.000 S S

*Consulte a pagina 84 para obter informagdes sobre os cabos de manutengao.

Blopgdes * Consulte as paginas de referéncia de opges para confirmar cada opg&o. cificagdes do atuador

Nome Cédigo de opeéo Pagina de i Preco padréo Item Descricéo
Os cabos saem pela parte traseira esquerda. AlE - Sistema de acionamento Fuso de esferas @16mm, laminado C10
Os cabos saem pelo lado esquerdo. AlS - Repetibilidade de posicil +0,02 mm
0s cabos saem pela parte traseira direita. ASE Consulte 0 nosso - Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Os cabos saem pelo lado direito. A3S site para o - Base Material: Aco liga especial
Freio B detalhes do - Momento estatico admissivel Ma: 198,9Nem, Mb: 198,9Nem, Mc: 416,7Nem
Marcaco CE ESsE opces. - Momento dindmico admissivel (*) | Ma: 43,4N-m, Mb: 43,4Nsm, Mc: 90,9N*m
Especificagdo da extremidade ndo motorizada NM - Limpeza Classe 10 (Fed.Std.209D), equivalente & Classe 2.5 (Norma ISO 14644-1)
Especificacéo da junta de sucgéo em forma de L VL - Temperatura ambiente de operagdo, umidade | 9 3 40°C, 85% UR ou menos (sem condensacao’

*Referéncia para comprimento de carga em balango/Ma: 450 mm ou menos, Mb, Mc: 450 mm ou menos
(*) Considera uma vida (til nominal padréo de 10.000 km. A vida Gtil i pode variar das icdes de
operagéo e instalagao.

Consulte nosso site para obter mais informages sobre a vida (til dos produtos, as dire¢des do momento admissivel e o
comprimento da carga em balango.

RCS3CR-SS8C



Machine Translated by Google

Cilindro ROBO RCS3CR

Dimensdes

Os desenhos CAD

ser baixados do nosso site,

www.intelligentactuator.co

*1 Conecta o cabo do encoder do motor. Consulte a pagina 84 para obter detalhes sobre 0s cabos.

ME: Extremidade mecanica SE: Extremidade do curso

*3 Posicao de referéncia utilizada no calculo do momento admissivel.

*2 Quando o controle deslizante estiver retornando a sua posiéo inicial, tome cuidado com interferéncias de objetos ao redor, pois isso pode causar danos.
viajar até chegar ao Oriente Médio.

(Especificag&o da junta de sucg@o em formade L)
*A junta de succéo esta localizada no lado oposto.

(35)

do local onde o cabo sai.

98,5 (100 W)

116,5 (150 W) 20)
[

(ID 26.5)

141 (100W)
159 (150W)

-

L oo
% i mI
e = I ____1____ S A e
| | D.BE@
T M8 profundidade 10 ;
48 protundidace 1 X ’
(Sem freio) (Com freio)
2.08H7 protundicace 10 Tubo aplcével
(Tolerancia para passo do furo alargado £0.02) 0D 210 (ID @65)
Conjunto de referéncia L (300)
posigio pera permitido 205 AVC 170 35 98,5 (100 W)
Celoulo do momento (3) .
et domomerno (9 i cgramaez | 105 ES0W) gt decaos
73 conector *1
e 5
A3
| | .
o
Ry e e e e e e —
o4 o ¥
‘ 74 } Parte inferior da base Para montagem de terminais de aterramento (M3)
80
(81) (0,5)
D-M8 profundidade 10 3-@5H7
o pari da base 6 a partir da base 137 (100W)
" = 155 (150 W) Deve ser 100 ou mais.
415 / 50 Nx100P F Nx100P 50\ 315 e — ey
/ \ | Codigo da opgao: A3S !
d = = v (saida pelo lado direit) |
r
G © © : - | . e
o -—--e%o—e —b J oy I R (I [ ! / (saida pela parte traseira direita)
| { '
i . < nte
(o T ] ¢ 5 | = :
1 ] |
P f Cdigo da opgio: ALS i
A | (saida pelo lado esquerdo) |
5 I ’ |
(Passo do o oblongo & 6o foro Argac) | (Direcdes de saida do cabo) g
415 c 50315 | Vista superior.
(Passo do furo alargado) (Passo do furo alargado) S — |
Dimens8es e massa por trago
AVC 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 974 750 80 850 1.074}.124 900 95( 1.000
Sem freio 374 424 474 524 574 624 674 724 774 824 874 924 1.024 1]016,5 1174 1.1165 1.16 12041270 1.324
100 Comtreilo | ates | ao6s | stes | sees | el65 | ooes | 7165 | 7ees | sies | swes | o165 | sees %, 1
. . . . X ] ! ] ] . ! ! 1.06659921.042 | 1216511092 1.142 }.192 1265131651365
L 5
150w Sem freio 392 442 492 542 502 642 692 742 792 842 892 942 1.034,51.084,5 1134501845 1.234.5 1242 1.2¢p 1.342
Com freio 4345 4845 5345 5845 6345 6845 7345 7845 8345 8845 9345 984,5 1.023 1.284,51.3p4,51.384,5
" 223 273 323 373 423 473 523 573 623 673 723 773 823 873 923 973 107311481173
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.000
C 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.000 1.050
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
F 50 100 150 [ 50 100 150 0 50 100 150 [ 50 100 150 0 50 100 150 ]
N 000111122223$3344445
Sem freio 53 58 64 6,9 75 80 8,6 9,1 97 10,2 108 113 11,9 124 13,0 135 14.1 14,6 152 157
Loow Com freio 57 6.2 68 73 7.9 84 9,0 95 101 10,6 11,2 11,7 123 128 134 139 145 15,0 156 16,1
é Sem freio 53 59 64 70 75 81 8,6 92 97 103 108 114 119 125 13,0 136 141 147 152 158
150W
Com freio 58 63 69 74 8,0 85 91 96 10,2 10,7 13 118 124 129 135 14,0 146 151 157 16,2

I1A1
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Controlador ACON-CB / DCON-CB

AcCoN-cB i
= para ROBO Cylinder

= para Mini Cilindro

1 Compativel com encoder absoluto sem bateria *somente ACON-
E possivel utilizar dispositivos RCA equipados com um codificador absoluto sem bateria.
Como ndo € necessaria bateria para armazenar os dados de posicdo, menos espaco é ocupado no painel

de controle, o que, por sua vez, reduz os custos iniciais e de manutencéo do equipamento.

®
Devicei'et EtherCcAT
Compativel com muitas das principais redes de campo. ol

‘ - .l.l MECHATROLINK
Compativel com DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, PROFINET 10, CompoNet, Compo'et -.-%%%%q
MECHATROLINK (1/11), EtherCAT e EtherNet/IP.

A conex&o de rede de campo permite menos cabeamento, comandos numéricos Ethen\'et/IP CC'Link

diretos, comandos de nimero de posigao, leitura da posi¢éo atual e muito mais.

“Chegou a hora de

3 Os intervalos de manutencéo podem ser verificados usando o historico de percurso.

Funcéo de calculo de distancia Adicione graxa!
aral
PLC
"
< JES
A . ; e S|
A distancia total percorrida pelo atuador é calculada e &
registrada no controlador. Um sinal é automaticamente enviado ao CLP quando o
Cro finido de pecao (nimero de
Caso a distancia predefinida seja excedida, um sinal é des ou distancia é
emitido pelo controlador. ' Maintenance information] s No.0] =
Essa funcgéo pode ser usada para verificar quando... T
Q p p q Total moving count 123 << < | Sendl
Adicione graxa ou realize a proxima inspegao periddica. Bt mowding s | Kecmaaitil s
Total moving distance(m] 456 < << Send
Total moving distance threshold(m] -]

<Informagdes de manutencdo>

4 A funcao de calendario pode ser retida.

Registros de data e hora do alarme

A funcéo de calendério integrada (fungéo de rel6gio) regista alarmes e outros eventos

com marcacéo de tempo, 0 que ajuda a analisar as causas de problemas caso ocorram.

5 Equipado com a funcao de sintonia externa *somente ACON-CB

A fungédo de ajuste externo permite definir um ganho ideal para a carga.

63 ACON-CB / DCON-CB
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Controlador ACON-CB / DCON-CB

Lista de Modelos

Modelos

ACON-CB / DCON-CB

p—

Vista externa

Tipo de rede de campo

. ” ..
Deviceitet | (C-Link i%%%? Compoilet| J/VESWRAK | EiherCAT™ |Etheritet/IP i%ﬂ%%!
. Tipo de Tipo de trem de
Tipo de E/S
posi¢do pulsos MECHATROLIN
DeviceNet CCILink PROFIBUS-DP CompoNet n EtherCAT EterNet/IP PROFINET IO
Numero do modelo do tipo de E/S NP/PN PLN/PLP DV ©C RP CN ML CE EP PRT

Especificacdo absoluta sem baterifi.

Com bateria

Com unidade de

ACON-CB Especificacaol - - - - - _ - - _
. bateria
absoluta simpTes:
absoluta R 3 i ) ] ] ] ) ]
Sem bateria
Especificacdo absoluta - - - - - - - - _
DCON-CB - - - - - - - - - R

Especificagdo incremental

* Por favor, escolha uma especificagdo absoluta simples quando usar a especificagdo incremental do atuador da série RCA e RCA2 como especificacdo absoluta.
Ao utilizar a especificacéo absoluta do atuador da série RCA, selecione um controlador com especificacdo absoluta.

Itens de especificagdo do modelo

ACON — [ ] —|

Série

| | |

Tipo de motor Tipo de codificador

Comprimento do cabo de E/S

0

Fornecer
Poder

Tipo Opcéo

Tipo de E/S

Absoluto/incremental sem bateria Ola, aceleracéoldesaceleragao.

Absoluto

24vCe

= |
Montagem
Opcéo

Simples Absoluto
Opcéo

idade com a categoria de seguranca

Economia de energia

Motor de 2W

(Em branco)

PIO (NPN)

Especificagdo absoluta sem bateria.
Especificagdo incremental.

Especificagao absoluta.

Motor de 5W

PIO (PNP)

Motor de 5W (*1) Trem de pulsos (NPN)

Especificacao absoluta simples.
(Com bateria absoluta)

Especificagdo absoluta simples.
(Com unidade de bateria absoluta)

Especificacao absoluta simples.
(Sem bateria absoluta)

Motor de 10W Trem de pulsos (PNP)
Sem cabo
Motor de 20W DeviceNet
Motor de 20W (*2) CC-Link
Motor de 30W PROFIBUS-DP
(*1) Ao conectar RCA2-SA2AC/ CompoNet

RA2AC

* Se vocé escolher uma especificagéo
de rede de campo, o comprimento do
cabo de E/S sera *0".

(*2) Ao conectar RCA-RA3/RGS3/ quando o tipo de

RGD3/RCA2-SA4/TAS

MECHATROLINK 1l

* A especificagao absoluta simples pode ser escolhida

do atuador for il

EtherCAT
EtherNet/IP por parafuso
PROFINET 10 em trilho DIN
DCON — | - | L= | — | — o — [
; Fornecer Montagem
Série Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Tipo de E/S Comprimento do cabo de E/S Poder EIIETE
Opgéao
Tipo padrdo
Em conformidade com a categoria de seguranca 2m
PIO (NPN) am
PIO (PNP) 5m
25w

Trem de pulsos (NPN) * Se vocé escolher uma especificagéo

de rede de campo, o comprimento do
cabo de E/S sera “0".

Motor CC sem escovas

Trem de pulsos (PNP)

Montagem por parafuso

Montagem em trilho DIN

DeviceNet
CC-Link
(Em branco)
PROFIBUS-DP
DN
CompoNet

MECHATROLINK /1l

EtherCAT

EtherNet/IP

PROFINET IO

I1A1
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guracdo do sistem

<ACON-CB/CGB>

de software compativel com PC
(consulte a pagina 72)

Para conexéo RS232: Modelo:
RCM-101-MW. Para conex&o
USB: Modelo: RCM-101-

USB vers&o 10.00.00.00 ou

posterior.

Fornecido com software compativel com PC.

pingente para ensino

Redes de Campo

PLC
‘ \ DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, MECHATROLINK (1ll),

I CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO
—

(consulte a pag. 72)
Modelo: TB-01 verséo 2.50 ou posterior

Cabo plano de E/S
(Consulte a pagina 73)
Modelo: CB-PAC-PIO020
Padréo 2m

mecido com Controlador de E:

24vVCC

Fonte de energia
Modelo: PS-241 (Entrada 100V)
Modelo: PS-242 (Entrada 200V)

5m

Controlador
Modelo: ACON-CB

Padréo 0,5m

(consulte a pagina 72)

Fornecido quando "ABU" é escolhido como

a opgao absoluta simples.

Unidade de bateria absoluta simples

Modelo: SEP-ABU (montagem em trilho DIN)
Modelo: SEP-ABUS (Montagem por parafuso)

‘-D— Bateria para a

especificacédo Absolute.
(Consulte a pagina 72)

Poténcia do motor
Disjuntor

(Fornecimento por conta do cliente)

Modelo: AB-5 (sem estojo) Requerido apenas para o tipo CGB

Modelo: AB-5CS (com estojo)

Modelo: AB-7

=

Bateria Simple Absolute (somente bateria)
(Consulte a pagina 72)

Fornecido quando "AB" é escolhido como
a op¢do absoluta simples.

Fornecido guando a especificagéo absoluta é selecionada.

Fornecido com atuador

cabo de encoder de motor integrados. Fornecido

quando o do cabo for no modelo do atuador. Consulte a pagina
73 para obter informagdes sobre os cabos de manutenc&o.

Série RCA

.

Série RCA2

Série RCL

<DCON-CB/CGB>

de software compativel com PC
(consulte a pagina 72)

Para conexéo RS232

Model: RCM-101-MW

Para conexdo USB

Modelo: RCM-101-USB

vers&o 10.00.00.00 ou posterior

SEEEEEER;

pingente para ensino
(consulte a pag. 72)

Redes de Campo

PLC
‘ \ DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, MECHATROLINK (1),

I CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO
I 1

Modelo: TB-01 verséo 2.50 ou posterior

Cabo plano de E/S

(Consulte a pagina 73)
Modelo: CB-PAC-PI0020

Padréo 2m

24vCC

Fonte de energia Opgéo
Modelo: PS-241 (Entrada 100V)
Modelo: PS-242 (Entrada 200V)

5m

Controlador
Modelo: DCON-CB

Poténcia do motor

Fornecido com atuador

E chtie
é especificado no modelo do atuador.l

el.
Consulte a pégina 73 para obter
informagdes sobre os cabos de manutengéo.
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Disjuntor

* O cabo integrado do encoder do motor varia dependendo do cédigo do
controlador aplicavel ao atuador RCD.
Controlador aplicavel RCD-RA1DA [D3]

Requerido apenas para o tipo CGB|

Modelo: CB-CA-MPA

CB-CA-MPA-RB (Cabo para rob6)
Modelo: CB-CAN-MPA

CB-CAN-MPA-RB (Cabo para robd)
Modelo: CB-CAN-MPA

CB-CAN-MPA-RB (Cabo para robd)

Controlador aplicavel [D5]

Béntrolador aplicavel RCD-GRSNA [D3]

RCD-RA1DA

RCD-GRSNA
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Interface de E/S PIO (comum a ACO

yEspecificacdo de entrada externa yEspecificagdo de saida externa da parte de saida
Item Especificagéo Item Especificagéo
Tensao de entrada DC24V +10% Tens&o de carga 24vee
Corrente de entrada 5mA 1 circuito Corrente de carga maxima | 50mA 1 circuito
Tensdo LIGADO! Tens&o LIGADA DC18V Min. Corrente de fuga 2 mA méx./ ponto
DESLIGADO Tens&o DESLIGADA 6V CC Méx.
Especificacdo NPN Especificagdo NPN
I
Fonte de E )
alimentagéo externa ! P24 E_\
24vee el - Circuito ﬂz |
' | | i Terminal |
\": 680 v I{ Circuito IHETD | |[] desaida | canegar
T 5 : 5.6 mil — interno i y
—C:-—E & 15 ; Fontede g
] ! . =
 Terminal de entrada N E alimentacao extern.
: |
| |
| |
Especificagdo PNP Especificagdo PNP
i
l :
! P24 1
1 Terminal de entrada i Py -
_|__/_C:-_|: L4 Circuito ﬂz < :-/ Fonte de
! 5,6 mil — = : i 3 =
! - SZZX |< || erculto interno | | Terminal | allmentazjoviéter xm
et interno de saida :
St h !
Fonte de N ::)—:l—"
I
alimentagao externa ! 15 NEL S
24 vceC ! — 537
. l

Tipos de padrdes PIO (padrdes de controle) (comuns a ACON-CB/DCON-CB)

Existem 8 tipos de métodos de controle suportados por ACON-CB e DCON-CB.
Por favor, selecione no par@metro n° 25 (Selegcéo de padrao PIO) o padréo que melhor se adequa a sua finalidade de uso.

Tipo Defina o valor do parametro n° 25. Modo Resumo

NUmero de pontos de posicionamento: 64 pontos

Modo de posicionamento Comando de nimero de posicdo: Decimal Codificado em Binario (BCD)
(Configuragao de fabrica) (Tipo padréo) Saida de sinal de zona (*1): 1 ponto

Saida de sinal da zona de posic&o (*2): 1 ponto

PIO 0
Padréo 0

Namero de pontos de posicionamento: 64 pontos
PIO Modo de ensino Comando de nimero de posi¢éo: Decimal Codificado em Binario (BCD)
£ 1 Saida de sinal da zona de posic¢ao (*2): 1 ponto
Padréo 1 (Tipo de ensino) et -
A operacao de avanco lento (ou inclinagdo) usando sinais PIO é suportada.
Os dados de posico atuais podem ser gravados na tabela de posi¢&o usando sinais PIO.

PIO Modo de 256 pontos Namero de pontos de posicionamento: 256 pontos
Padrio 2 2 (256 pontos de Comando de nimero de posigéo: Decimal Codificado em Binario (BCD)
Saida de sinal da zona de posic&o (*2): 1 ponto
PIO posicionamento) Modo Namero de pontos de posicionamento: 512 pontos
padrio 3 3 de 512 pontos (512 Comando de nimero de posi¢éo: Decimal Codificado em Binario (BCD)
pontos de posicignam@eroaida de sinal de zona de posicao
Modo 1 da valvula Numero de pontos de posicionamento: 7 pontos
PIO solenoide Comando de nimero de posi¢éo: Sinal de nimero individual LIGADO
Padréo 4 4 Saida de sinal de zona (*1): 1 ponto
(Fonte: 7 pontos) Saida de sinal da zona de posi¢ao (*2): 1 ponto
a Numero de pontos de posicionamento: 3 pontos
PIO Wi 2 6 Yalvma Comando de nimero de posi¢éo: Sinal de nimero individual LIGADO
Padrio 5 5 solenoide Sinal de conclus&o: Um sinal equivalente a um sinal LS (chave fim de curso) pode ser emitido.
. Saida de sinal de zona (*1): 1 ponto
(Tipo de 3 pontos) Saida de sinal da zona de posicao (*2): 1 ponto
Entrada de pulso diferencial (max. 200 kpps)
PIO 6 Modo de trem de pulsos Fungao de retorno & posigdo
Padréo 6 para incremental inicial Saida de sinal de zona (*1): 2 pontos
(Nota 1) Sem saida de pulso de feedback
Configuracéo de um ponto de referéncia (1 local)
PIO Modo de trem de pulsos Entrada de pulso diferencial (max. 200 kpps)
N 7 Funcao de retorno a posi¢éao
Padréo 7 para absoluto e )
(Nota 1) inicial Saida de sinal de zona (*1): 2 pontos

Sem saida de pulso de feedback

(*1) Saida de sinal de zona: Uma zona desejada é definida pelos parametros n° 1 e 2 ou 23 e 24, e a zona definida permanece sempre efetiva apés a conclusao do retorno a base.
(*2) Saida de sinal de zona de posicao: Esta func&o esta disponivel como parte de um nimero de posicdo. Uma zona desejada ¢ definida na tabela de posi¢des e s6 entra em vigor quando a
A posicao correspondente é especificada, mas ndo com comandos que especificam outras posicées.

(Nota 1) O modelo de controle de trem de pulsos esté disponivel somente se o tipo de controle de trem de pulsos for indicado (ACON-PLN/PLP e DCON-PLN/PLP) no momento da compra.
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Padr&es PIO e atribui¢cdes de sinal (comuns ao ACON-CB/DCON-CB)

A tabela abaixo lista as atribui¢cBes de sinal para o cabo plano de E/S em diferentes padrbes de PIO.
Conecte um dispositivo externo (como um PLC) de acordo com esta tabela.

Parametro n° 25, “Selecéo de padréo P1O” 2
Categoria funcéo PIO 0 1 3 4 5
Modo de posicionamento| Modo de ensino Modo de 256 pontos | Modo de 512 pontos | Valvula solenoide 1 | Valvula solenoide 2
Namero de pontos de posicionamento 64 pontos 64 pontos 256 pontos 512 pontos 7 pontos 3 pontos
Sinal de retorno para casa x
Afnete | - Entrada Sinal de corrida x x x x x
Sinal de ensino (escrita da posicéo atual) x x X X X
Liberagéo do freio X
Sinal em movimento x x x x
Saida Sinal de zona y (*1) y(*1) x
Sinal de zona de posicéo x
1A 24V P24
2A 24V P24
3A Pulso -
4A Entrada =
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO
6A IN1 RPC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+)
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 (*2)
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 -
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 -
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 -
11A IN6 - MODO PC64 PC64 ST6 =
12A IN7 = JISL PC128 PC128 = -
A Enrada IN8 - JOG+ - PC256 - -
14A IN9 BKRL JOGY BKRL BKRL BKRL BKRL
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD
16A IN11 LAR LAR LAR LAR LAR =
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP -
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR - -
10A IN14 RES RES RES RES RES RES
20A IN15 FILHO FILHO FILHO FILHO FILHO FILHO
1B ouTo PM1(ALM1) PM1(ALM1) PM1(ALM1) PM1(ALM1) PEO LSO
2B ouT1 PM2(ALM2) PM2(ALM2) PM2(ALM2) PM2(ALM2) PE1 LS1(TRQS)
3B ouT2 PMA4(ALM4) PMA4(ALM4) PM4(ALM4) PM4(ALM4) PE2 LS2 (*2)
4B ouT3 PM8(ALM8) PMB8(ALM8) PM8(ALM8) PMB8(ALM8) PE3 -
5B ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 -
6B OuUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 =
7B ouT6e MOVER MOVER PM64 PM64 PE6 -
8B ; ouT7 ZONA 1 MODOS PM128 PM128 ZONA 1 ZONA 1
9B saida OouUT8 PZONE/ZONA2 PZONE/ZONA1 PZONE/ZONA1 PM256 PZONE/ZONA2 PZONE/ZONA2
10B OouUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS
11B OUT10 MAO MAO MAO MAO MAO MAO
128 OuT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND -
13B OuUT12 5% 5 5% 5% 5% 5%
14B OuT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS
15B OouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM
16B OUT15 *BALSAMO (3)/*ALML *BALSAMO (3)/*ALML *BALSAMO (*3)/*ALML *“BALSAMO (*3)*ALML *BALSAMO (*3)*ALML *BALSAMO (*3)/*ALML
178 Pulso _
188 Entrada _
198 o N
208 Yy N

(*) Na tabela acima, o asterisco (*) que acompanha cada cédigo indica um sinal Iégico negativo. PM1 a PM8 séo sinais de saida de cddigo binario de alarme usados quando
Um alarme é acionado.

(*1) Em todos os padrdes PIO diferentes de 3, este sinal pode ser trocado com PZONE configurando o parametro n® 149 de acordo.

(*2) A configuragéo s6 entrara em vigor apés a concluséo do retorno para casa.

(*3) Este sinal é dedicado apenas ao ACON-CB.

Referéncia: Sinal I6gico negativo. Os sinais

indicados por * s&o sinais l6gicos negativos. Os sinais de entrada ldgicos negativos sdo processados quando desligados.

Os sinais de saida de l6gica negativa normalmente permanecem LIGADOS enquanto a energia estiver sendo fornecida e DESLIGADOS quando o sinal é emitido.
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Circuito de co

le de trem de pulsos (comum a ACON-CB/DCON-CB)

yUnidade hospedeira = Tipo diferencial

Conversor de pulsos: AK-04

5 f i ul a
ARG Os pulsos de comando de coletor aberto sdo
Unidade host e ACONIDEON Conegiolg® converted to differential command
Conector PIO 3A
Unidade de e pulso = - PP pulsos.
(|- i H | = PP PP Utilize este conversor se o controlador host
comando de pulso
e _:_( # aodriver de linha 26C31) ! YN JNCH . 178
Ename i e Vf o o o i emitir pulsos de coletor aberto.
| Z -t Ly .
" ¥ 18B ¢ " e ~
15l i v —( YIFEC - I Especificagdo
: ov £l ov
ov —h o 195 Vel oty 208 ov Item Specification
1 20B M
ovESHS C|=—ov poténcia de entrada | DC24V £10% (méx. 50mA)
Pulso de entrada Coletor aberto (Corrente de coletor: max. 12mA)
Frequéncia de entrada | 200kHz ou menos
Pulso de saida | Differential output (max. 10mA) (26C31 or equiv.)
yUnidade principal = Tipo coletor aberto. O Massa 10g ou menos (excluindo conectores de cabo)
AK-04 (opcional) é necessario para entrada de pulsos. Jr—— T RETIL @)
OM/DCON PCON (Conector e-CON) x 2
Unidade host Unidgge host  “MIIEREE o ::n: i VT Fio aplicavel: AWG n° 24~26
v ov Ak04 (vendido IR ov el R SHECIST IS Conector PIQ d
Unidade de posicionamento Unidade 4 1 o 1| 30 i 7 - 3A op
v PP A% b - )
2 2 2| 2 aA Coletor aberto Diferencial
——fov e ’ 40 0| mat— /PP PP Entrada Saida
e, B NN 3lagei |3 178 17280 AK—04 PP1 -
——— S B I T T Y e D Aissblal. — 188 o0y fPP2 <
i 4 : T—/E'G ee 4NP INP 4
i e 198 : : 198 'A '
5| I 208 o~
20B 1. L.
ov ov ov oV =T ov ov 3
50

& Atencdao: Utilize a mesma fonte de alimentacao para entrada/saida de coletor aberto do/para o host e para o AK-04.

Padrdes de entrada de pulso de comando

padrao de trem de pulsos de comando

Terminal de entrada

Avancar

Reverter

trem de pulsos direto

PP-/PP

IEARERS

Trem de pulsos reverso

NP-/NP

vie el

Um trem de pulsos direto indica a quantidade de rotagdo do motor na direcéo direta, enquanto um trem de pulsos reverso indica a quantidade de rotagdo do motor na diregdo inversa.

Trem de pulsos PP./PP m : m—
|
Légica t
negativa Sinal NP-/NP Baixo i | e
i
T
Os pulsos de comando indicam a quantidade de rotagéo do motor, enquanto o sinal indica o sentido de rotacéo.
H
PP | : )
Trem de pulsos Fase A/B 1
H
1
As fases de comando A e B tém ving a 90° phase diffA referéncia (multiplicador igual a 4) indica a quantidade de rotagéo e a diregéo da rotacéo.
Trem de pulsos para frente PP-/PP M :
T
i
Trem de pulsos reverso NP-/NP : w—
|
Trem de pulsos PP-/PP f f f :
Positivo . u u
l6gica !
Sinal NP-/NP Alto ' ‘ Baixo
|
1
PP./PP j f ; T j
Trem de pulsos Fase A/B H
NP-/NP f f

I

I1A1
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Sinais de E

omum

modo de controle de trem de pulsos

ACON-CB/DCON-CB)

A tabela abaixo lista as atribui¢des de sinal para o cabo AT no modo de controle de trem de pulsos.
Conecte um dispositivo externo (como um PLC) de acordo com esta tabela.

Parametro n° 25 (padrdes PIO 6/7

Namero PIN Nimero de E/p da categoria Abreviagéo de sinal Nome do sinal Descrigdo da funcéo
1A 24v P24 Fonte de Alimentacéo de E/S +24 V
2A 24v P24 alimentagéo Alimentagéo de E/S +24 V.
3A PP i iai : . . .
Entrada Diffentrada de trem de pulsos erenciais (+) OBjffisos erenciais sao inseridos pelo host.
4A de pulso PP Diffde trem de pulsos errético () E possivel inserir até 200 kpps. Entrada
5A INO FILHO Servo Iigado O servo esta LIGADO enquanto este sinal estiver LIGADO e DESLIGADO enquanto o sinal estiver
DESLIGADO.
6A IN1 RES Reiniciar Os alarmes atuais s&o reiniciados quando este sinal é ativado.
7A N2 Pagina inicial Voltar para a pagina inicial A operagéo de retorno a base é executada quando este sinal € ativado.
uando esse sinal é ativado, o torque do motor € limitado ao valor definido pelo
8A IN3 e Seleggo do limite de torque Q ) q P
parametro.
O atuador é parado a forga quando esse sinal permanece LIGADO por 16 ms ou mais.
9A IN4 CSTP Parada forcada . -
O atuador desacelera até parar no torque definido no controlador e o servo
desliga.
10A INS DCLR Contador de desvios zerado Este sinal zera o contador de desvios.
11A e IN6 BKRL Liberag&o for¢ada do freio O freio ¢ liberado & forga.
O modo de operag&o pode ser alterado quando a chave MODE no controlador estiver
12A IN7 Troca do modo|de operagdo RMOD na posi¢édo AUTO (AUTO quando este sinal estiver DESLIGADO e MANU quando o
sinal estiver LIGADO).
uando este sinal é ativado, o0 movimento para a posi¢ao definida no parametro de
13A IN8 RSTR*1 comando de movimento da posigéo de @ P posig P
referéncia n® 167 é iniciado. *1: Usado apenas no padrdo PIO 7.
14A IN9 Carolina do Nofte — Néo utilizado
15A IN10 Carolina do Nofte — Néo utilizado
16A IN11 Carolina do Nofte — Néo utilizado
17A IN12 Carolina do Nofte — Né&o utilizado
18A IN13 Carolina do Nofte — Néo utilizado
19A IN14 Carolina do Nofte — Nao utilizado
20A IN15 Carolina do Nofte — Néo utilizado
1B ouTo orEncA Sistema pronto Este sinal é ativado quando o controlador fica pronto apés a alimentacéo principal ser
ligada.
2B OouT1 sv Status Servo LIGADO Este sinal é ativado quando o servo esta ligado.
Este sinal é ativado quando a quantidade de pulsos de deslocamento restantes
3B ouT2 INP Posicionamento concluido q . g ) P .
no contador de desvios cai dentro da faixa de posi¢&o.
4B ouT3 Devolugéo do HEND Home concluida Este sinal é ativado ap6s o retorno completo para casa.
Este sinal é ativado ao atingir o limite de torque enquanto o torque estiver limitado.
58 ouT4 TLR Torque limitado 9 q 9 q
6B ouTS *ALM status de alarme do controlador Este sinal liga-se quando o controlador esta normal e desliga-se quando é gerado
um alarme.
Este sinal é ativado quando a parada de emergéncia do controlador &
8B Saida ouTe *EMGS Status de parada de emergéncia cancelada e desativado quando a parada de emergéncia é acionada.
O status do modo de operacéo é exibido na saida. Este sinal é ativado
8B ouT7 3 A
Status do modp de operagao RMDS quando o controlador esta no modo manual.
9B ouT8 ALM1
ALM2
4 ouTo . . Um cédigo de alarme é emitido quando um alarme ¢ acionado.
sinal de saida do cédigo de alarme N
11B OuT10 ALM4 Para obter detalhes, consulte o manual de operag&o.
12B OouT11 ALM8
138 oUT12 SALML A ol Gl sy Este sinal é ativado quando o controlador esta funcionando normalmente e desativado
quando um alarme de nivel de mensagem é gerado.
N - A O sinal é ativado quando o movimento para a posi¢éo de
148 ouT13 RENDERIZAR'L referéncia definida no parametro — . °d . P posi¢
n° 167 é concluido. *1: Usado apenas no padréo PIO 7.
132 i AR L Sinal de zona 1 Este sinal é ativado quando a posicéao atual do atuador se encontra
16B 0ouT15 ZONA 2 Sinal de zona 2 dentro da faixa de parametros definida.
— Entrada e Diffentrada de trem de pulsos erronicos (+) Diffos pulsos variaveis sao inseridos a partir do host.
188 de pulso IEG Diffentrada de trem de pulsos erronicos () | E Possivel inserir até 200 kpps.
198 ov N Fonte de energia Alimentagzo de E/S: 0V
208 ov N Fonte de energia Alimentagéo de E/S: 0V

(Nota) * indica um sinal l6gico negativo. Os sinais l6gicos negativos normalmente estéo LIGADOS enquanto a alimentacdo estiver ativa e DESLIGADOS quando o sinal for emitido.
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Field Network Specification: Explanation of Operation Modes (Comum ao ACON-CB/DCON-CB)

Se 0 ACON-CB/DCON-CB for controlado por meio de uma rede de campo, vocé podera selecionar um dos cinco
modos a seguir para operar o atuador.

Observe que as areas de dados necessarias no lado do PLC variam dependendo do modo.

y Descri¢des de Modos

Modo Descrigio

Remoto De forma semelhante a especificagéo P10, este modo opera direcionando bytes para LIGADO/DESLIGADO através de uma rede.
0 Modo de E/S O ntmero de pontos de posicionamento e fungdes varia dependendo dos padrdes de operacéo (padrdes PIO) definidos
pelos parametros do controlador.

Valor direto de O valor da posicéo alvo ¢ inserido diretamente, enquanto todas as outras condi¢des operacionais (velocidade,

1 posicéo/simples | 4celeracdo, etc.) séo definidas indicando o ntimero da posic&o correspondente as condicdes operacionais
modo desejadas na tabela de dados de posigo.
2 Modo de valor O atuador é operado através da entrada direta de valores para velocidade, taxa de aceleracdo/desaceleracao e corrente de

direto pela metade acionamento, bem como a posi¢éo desejada.

Modo de O atuador é operado inserindo-se diretamente os valores de posi¢éo, velocidade, taxa de aceleragéo/

3 _ 5 f - . p e ;
valor direto completo desaceleracéo e corrente de acionamento, etc. Além disso, é possivel ler a posicéo atual, a velocidade atual e a corrente
especificada, etc.

4 E/S remota Este modo é idéntico ao modo de E/S remota descrito acima, com a funcionalidade adicional de leitura da posi¢édo atual
modo 2 e da corrente especificada.

y Tamanho de dados necessario para cada rede

DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP CompoNet MECHATROLINKIII| - EtherCAT EtflerNet/lP PROFINET 10
Remoto ~ %
0 Mado de E/S 2 bytes 1 estagéo 2 bytes 2 bytes 2 bytes 2 bytes 2 bytes
Valor direto de .
1 posicéo/simples 8 bytes 1 estacao 8 bytes 8 bytes 8 bytes 8 bytes 8 bytes
modo
Modo de valor *
2 direto pela metade 16 bytes 2 estacdes, 16 bytes 16 bytes 16 bytes 16 bytes 16 bytes
Modo de
3 valor direto completo 32 bytes 4 estacOes 32/ bytes 32 bytes (No; " 32 bytes 32 bytes 32 bytes
Remoto *
4 Modo de E/S 2 12 bytes 1 estacgdo 12|bytes 12 bytes 12 bytes 12 bytes 12 bytes
*“x*indica que nenhum tamanho de dados obrigatério foi definido para MECHATROLINK I e II.
(Nota 1) Observe que a especificacdo MECHATROLINK n&o suporta 0 modo de valor direto completo.
y Lista de fungdes por modo de operacédo
Remoto Valor _direto_de Modo de valor Modo. de Remoto
posicéo/simples ) valor direto completo
Modo de E/S direto pela metade Modo de E/S 2
modo (Nota 1)
Namero de pontos de posicionamento 512 pontos 768 pontos llimitado llimitado 512 pontos
Operacéo por entrada direta de dados de posi¢ao x x

Entrada direta de velocidade/aceleracéo

Operacédo de movimento de empurrar

Leitura da posi¢éo atual

Leitura da velocidade atual

Operacéo por entrada de nimero de posicao

NUmero da posicéo concluida lido

**0"indica indica que a operaco ¢ suportada e “x" indica que n@o é suportada.
(Nota 1) Observe que a especificagdo MECHATROLINK néo suporta o modo de valor direto completo.

1A1
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Dimensdées exte omuns a ACON-CB/DCON-CB)
Especificacdo absoluta sem bateria Especificagdo Absoluta Simples Especificacdo Absoluta
Especificagéo incremental (montagem por parafuso) (Montagem por parafuso) (Montagem por parafuso)

848

69.6 ER 848
696

* A bateria princ
vista de frel

Especificagéo absoluta sem bateria Especificagdo Absoluta Simples Especificagcéo Absoluta
Especificacédo incremental (montagem (Montagem em trilho DIN) (Montagem em trilho DIN)

933
933 )
781

o
-

i
i Bateria

105

DAI

o s

(para montagem da a0

Bateria

=

i=a]

1530

Specification Table

item ACON-CB [ DCON-CB
Nimero de eixos controlados 1 eixo
Tenséo da fonte de & DC24V £10%
Corrente de pico da fonte de ali 10A (Circuito limitador de corrente de pico incluido)
Método de i i natural por ar
Ajuste da placa O Di ivel (somente RCA) Nao disponivel
Memoéria de backup FRAM (256 kbit) Nimero de reescritas: Sem limite
Fonte de ali deE/S DC24V £10%
Nimero de E/S 16 entradas/16 saidas
Especificacéo de trem de pulsos Disponivel (apenas tipo diferencial: AK-04 é usado para o tipo de coletor aberto)
Especificacéo Fieldbu RS485
Comunicagéo serial disponivel: 1 canal (compativel com o protocolo Modbus) 0 a
Temperatura ambiente de operacdo 40°C 85%
Umidade ambiente de operacéo UR ou menos (sem condensacéo)
Grau de protecdo
Massa. Classi 1P20. Peso sem bateria: 230q: peso absoluto simples: 240q (com bateria: Jzoq) Especificagéo incremental: 230g
ifi 2409 (i i bateria: 260g) -
yCapacidade de poténcia do motor
Padréo / Alta ia de
U EB G energia Classificacao [A] Max. [A] Classificagéd [A] Max. [A]
10W 13 4.4 13 2,5
EAFEER 20W 1.3 4.4 13 2,5

30W 13 4 13 2,2
ACON-CB 20W (20S) 17 5.1 1.7 3.4

2W 0,8 4,6 — —

RCL 5W 1 6,4 — —
10w 13 6.4 - -

7 1 DCON-CB RCD 3w 07 15 — —
ACON-CB / DCON-CB
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Opcdes (comuns ao ACON-CB/DCON-CB)

Pingente de ensino

Il Specification

I Resumo ym dispositivo de ensino que possui entrada de posicéo, operagéo de teste, fungéo de

monitoramento, etc.
Tens&o nominal 24vee

Consumo de energia 3,6 W ou menos (150 mA ou menos)

Il Modelo TB-01-C

Temperatura ambiente de operag&o 0a50°C

Umidade ambiente de operacéo 20 a 85% UR (sem condensag&o)

Resisténcia ambiental IP40 (estado inicial)

Massa -
I Contexto ] 507g (somente TB-01)

169,5

XP SP2 ou posterior/Vista/7/8

Software compativel com PC (somente Windows)

I Resumo: Um software de suporte a startups para inserir posicdes, realizar testes e monitorar o desempenho.
Com melhorias nas fungdes de ajuste, o tempo de inicializacéo foi reduzido.

Il Modelo RCM-101-MW (Cabo de comunicac&o com dispositivo externo e unidade de conversdo RS232 incluidos)

[ACON—CB/DCON—CB € compativel com a vers&o 10.00.00.00 ou posterior. )

I Contexto

oH

Software compativel com PC (CD)

Adaptador de conversdo RS232
RCB-CV-MW

«0— |+« o - 57
0,3m

Cabo de comunicagé&o do dispositivo externo
CB-RCA-SIO050

Il Modelo RCM-101-USB (Cabo de comunicacdo com dispositivo externo, adaptador de conversdo USB e cabo USB incluidos)

(ACON-CB/DCON-CB é compativel com a versdo 10.00.00.00 ou posterior. )

I contexto
Adaptador de conversdo USB

RCB-CV-USB
"" 3m 5m
OV mum <O <O e
p— Cabo USB Cabo de comunicagéo do dispositivo externo

Software compativel com PC (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050

Unidade de bateria absoluta Bateria de substituicdo (para Simple Absolute Spec.)

Il ResumoA bateria de substitui¢ao
para o Simple Absolute
especifica¢&o.

I Resumo unidade de bateria com especificagdo absoluta simples, usada para dar suporte a posicdo

atual do controlador.

[l Modelo SET-ABU  (Especificagdes para montagem em trilho DIN)

SEP-ABUS (especificagdo de montagem com parafuso) Il Modelo AB-7

Il Specification

Item

SEP-ABU / SEP-ABUS

Temperatura e umidade ambiente de
operacao

0 a 40°C (de preferéncia em torno de 20°C),

95% de umidade relativa ou menos (sem condensagéo)

Ambiente operacional

Livre de gases corrosivos

Bateria absoluta

Modelo: AB-7 (bateria Ni-MH/Duracao: aprox. 3 anos)

Cabo de conexao para ligar entre

o controlador e a unidade de bateria absoluta

Modelo: CB-APSEP-ABO05 (comprimento: 0,5 m)

Massa

Caixa de bateria: 140g ou menos
Bateria: 140g ou menos

I1A1

Bateria de substituicdo (para especificacao absoluta)

I ResumoA bateria de substituicio
para o Absolute

especificacéo.

Il Modelo AB-5

ACON-CB / DCON-CB 7 2
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cas de manutencéao

Modelo

Nimero

 (SBAGERINRA do cabo (Ler] ||

ooad

(985)

Modelo

Numero

¢ (GB HARSERVIENA do ceho ([ en] ]

(Vista
frontal)

30

0ooo

) Lﬁj
|

Atuador em d

s

@0)

| 15 —=l=_]

=3

an |

Fim do controlador

aio de curvatura minimo R = 68 mm ou mais (Condicéo de curvatura dinémicbI

(10)

*Apenas o cabo para robd esta disponivel para este modelo.

Modelo
Nimero

ravor, ind

(W Eahoeintegrado-pararobo com encoder do motor

(M Eahaintegrado-pararobo com encoder do motor

AL
B1

52

Nimero PIN

Fil

Vermelno (U]

Amarelo [V]

Preto (W]

Laranja K]
Cinza (8K]
Preto LS+]
Marrom [LS]
Branco [A+]
Amarelo (7]
Vermeiho 2+]
Verde (5]

" Fita preta (de identiicagao) (2+]
Marrom (fa de identificagdo) [2:]

Fita branca (de identificagdo) [VCC]

Fita vermelha (de dentiicagdc) [VPS/BAT-]

para [RCA]-[ACON-CB]
Conexao

‘Controlando

Nomero do pina

Branco [BAT+]

Escudo [FG]

Preto [oA] (U)
Branco [VIM] (V)
Marrom [o/A] (W)

Verde (98] ()
Amarelo [VMM] ()
Vermelho [s/8] (-)
Laranja [LS+] (BK+)

para [RCA2/RCL]-[ACON-CB]
Conexao

‘Controlando

Nomero do,

Branco[-] (A+)
Amarelo -] ()
Vermelho [A+] (84)
Verde [A] (8)
Preto [84] (24)

e prea (e enticaao) (BKA (.5)

Fita marrom (de identficagao) [BK:] (LS-)

A Fia verde (e denthcagao) (GNDLS) (GNDLS)
Fita vermelha (de idenifcagc) [VPS) (vPS)

Fita branca (de dentiicagdo) [VCC] (VCC)

para [RCD]-[DCON-CB]

Pino12534678111213141516910201817 13

B ERN A

(Vista
frontal)

ooa

12)

(13)

(#8,5)(Nota 1) 10

(26)

]|

Raio de curvatura minimo R = 68 mm ou mais (Condig&o de curvatura dinamica)

*O cabo para robos foi projetado para resisténcia a impactos. Utilize este cabo caso a instalagéo precise ser feita em uma canaleta para cabos.

N° do pifo Nome do sinal N° do pifo Nome do sinal
P P
vy 2 vy
0
o aBL aBL
4 sl 4 s
o LSulBKs LSe/ais
w LSIBK LSIBK
1 as as
R n
/B 2 418
1 n. 1 B
5 Biizs A 14 Bzs
n Y 2 8z
15 Bl Ss 775 BKullSe
BKAL I 16 8Kl
0 s oo A 9 s oo
12 B 1 101 e
15 cc 7 18 cC
1 Gap 0 aNp
19 = =
- " —
- — —
4 G 4 £G

Nota 1) Se o comprimento do cabo for de 5 m ou mais, o didmetro do cabo n&o robético passa a ser 89,1 enquanto o do cabo robético passa a ser 10.

*0 codigo do modelo do cabo deve ser CB-CA-MPA [ ][][_}JcB-CA-MPA [][T]["1.rB quando “D3" & usado como o controlador aplicavel com RCD-RALDA.

Modelo
Numero

cabopiano, decElS

Sem conector

Sem conector

Cabo de sinal
Cor
e | | Fiagio Mo | B | cocam Fiagio
1A | 2av | warom1 18 | ouro | wmaroms
L 2a | 2av | e 28 | oumt s
" 3| envaa | Laranja-1| 38 | our2 | iaranjas
4A | ge puso | Amareio 48 | ours | amareios
sa | o | verde1 58 | outa | verdes
6a | w1 | Azl 68 | outs | A3
7a | N2 | Rroxot 78 | oute | Rroxos
LR
R A | na | Branco 3 T Branco-
58 e ot | Cabo plano @) |25 | OUT8 L3 | cang plano @)
58 10a | s [ Preod | (oimpado) 108 | outs | Preto3 (crimpado)
8 8 11A IN6 Marrom-2 118 | ouT10 Marrom-4
X
88 12a | w7 et 128 | ouT11 veenos
5 8
58 138 | ™8 |iaranjaz 138 | out12 | Laranjas
5 &
@ 5 & 1A | N9 | amareio2 148 | outi3 | Amareios
. 15A | 10 | verde-2 158 | ouTi4 | Verded
Soguete MIL de meio 16 | w11 | w2 168 | outis | Awia
. ul- ul-
= passo: HIF6-40D-1.27R (Hirose)
/ 17A | N12_ | Roxo-2 178 | emwada | Roxo-4
Cabo plano (20 condutores) x 2 1A | IS | cinzaz 185 | cepuso | cinzas
10A | mia | eranco2 198 ov Branco-4
208 | m1s | preto2 208 oV Preto-4
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Controlador de posicéo para

Robd de eixo Unico / Robo cartesiano / Servo linear / ROBO Cylinder RCS2/RCS3

Caracteristicas

'ﬂ Compativel com encoder absoluto sem bateria

Os modelos RCS2 e RCS3 equipados com um encoder absoluto sem bateria s&o compativeis.

Como nédo é necessaria bateria para armazenar dados de posi¢do, menos espago € necessario no

painel de controle, o que contribui para a economia nos custos iniciais e de manutengao.

@Suporte a grandes redes de campo <Funcdao opcional>
- - " _
Agora é possivel a conex&o direta ndo apenas com DeviceNet, CC-Link e DeVlcei‘et ...l ME}'IATHGNK EthErCAT@F

PROFIBUS-DP, mas também com MECHATROLINK I/ll, CompoNet, EtherCAT,
®
EtherNet/IP e PROFINET 10. O atuador também pode ser operado especificando- CompOI"\‘et PIRJOJF] I
se os valores de coordenadas diretamente por meio de uma rede de campo. BlU[S
Etheritet/IP  (C-Link
@Fungéo de Controle de Vibracédo <Funcéo Padrao> | iz | gz

@&

O equipamento possui uma funcéo de controle de vibragao que

suprime a vibragéo da peca de trabalho instalada no cursor quando o

Ainda
cursor do atuador se move.

A funcéo reduz o tempo que o atuador espera.

A vibragao ajuda a estabilizar o sistema e, consequentemente, reduz o Chega a um

tempo do ciclo. Ponto final.

Sem controle de vibragéo Com controle de vibracdo
A peca de trabalho vibra A peca em funcionamento praticamente
apos parar. nédo gera vibracéo apos a parada.

@Capaeidade de manutencao preditiva <Funcao padrao>

Equipado com um recurso para detectar sobrecarga do motor e emitir um aviso. Ao <Informagdes de manutengéo>

monitorar a temperatura do motor, alteragdes anormais podem ser detectadas B Maotenance informationlis Ho2] . 'a-
antes que ocorra uma falha ou mau funcionamento. Total moving count s e<< [ [sema]
Totalmente equipado com funcéo de monitoramento. Total moving count threshold L

Assim como em um osciloscépio, é possivel adquirir formas de onda de posigdo e R, TR SS— it ol _Send |
velocidade a partir do momento em que a condi¢éo de um sinal selecionado € alterada. AREAL BN SLANI0n. PRCAELADND #

Também é possivel adquirir o status do sinal, como posicionamento completo, alarme e

outros. <Fung&o de calendario>

Com o ajuste inteligente e o ajuste da placa de circuito

impresso, é possivel ajustar a aceleracédo/desaceleragdo e o ganho

=lzage redscrics

dependendo da carga Util.

Ltage redactios

Utilizando a fungéo de contador, obtém-se o nimero exato de

[Eigeesy &

; a ) o
movimentos do atuador e a distancia total percorrida. e B
~ iNLsvory 7

sé&o calculados.

Essa funcéo pode ser usada para emitir um sinal quando for

Ristery 12

necessaria manutengao. Xaetosy 13
~ - . Bsrsoey 14
A funcéo de calendario permite reter o Eirvery 13

histérico de ocorréncias de alarmes.

IAT concs (4
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Lista de Modelos

Modelo

SCON-CB

Vista externa

Especificagéo padréo

Tipo de rede de campo (*1)

Deviceitet | (C-Link ;‘E%%%'! Compoilet | /MR | EthercAT™ |Etheritet/IP ‘%%%%9
Tipo de E/S »
Especificacdo de
conexdoPIO (1) | DeviceNet CC-Link PRDFIBUS-DP CompoNet | " | EINErCAT EtherNetIP PROFINET 10
c6digo de tipo de E/S NP/PN DV cc RP CN ML CE EP PRT
Tipo de codificador aplicavel tncremental Absoluto Absoluto sem bateria/ Incremental/Absoluto/Quase absoluto
12~150W _ _
200W — _
300~400W — _
SCON-CB _ _

600W — _
750W — _
TSOW  ogp e sow) - -

(*1) Observe que a comunicagdo com PIO e trem de pulsos nao pode ser realizada no tipo de rede.

SCON -| -

| | | | |-

|- || |

Série Tipo

0 de alta funcionalidade

onformidade com a categoria de seguranga

Tipo de motor Tipo de codificador Opcéo

GBI a0/ desaceleragao.

*A especificacdo de alta aceleragéo/

desaceleragdo 6 est disponivel para selegdo
quando a opgdo de alta aceleragéo/desaceleragdo
for escolhida para o atuador.

<Atuador compativel com alta aceleragao/

desaceleragao>
RCS2-SA4C/SA5CISABC/

SA7C/RA4CIRASCIRGSAC/
RGS5C/RGD4C/RGD5C

Tipo de E/S Comprimento do cabo de E/S

Fonte de energia
Tenséo

nofasico AC100V

noféasico AC 200V

10 NPN (padréo)

W Absolutamente sem bateria
Incremental
Yol Para LSA-S10H/N15 bsoluto

Para LSAS-N15

10 PNP

30W (para RCS2)

ara LSA-N19

x&o DeviceNet

30W (para RS)

0 tarmouase absouta rfre-50a LSAS (Lang Snir AchiovementATays

Somente séries

&

0 CompoNet

60W

x&0

-Link

* Se vocé escolher uma

de rede de

W

ECHATROLINK-I/Il

campo, o comprimento do
cabo de E/S sera "0".

Para LSA-N10
Para LSAS-N10

Para atuador de 750 W
célula de carga

ROFIBUS-DP

W

75 SCON-CB
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Configuracéo do sistema

PLC

<SCON-CB/CGB>

Acompanha o

Bateria de backup de dados absolut&
(Consulte a pagina 83)

<Modelo: AB-5>

-

v &
RCS2/RCS3
Atuador

Redes de campo

* Se a unidade principal

for do tipo coletor
aberto, utilize o AK-04/
JM-08 opcional.

(Veja abaixo.)

Acompanha o controladol

plugue de

controle de trem de

e cabo de controle de trem de
odelo: CB-SC-PIOS>
a pagina 86).

controlador

! Vem com o controlador

de E/S no cabo
(Consulte a pag. 86).
<Modelo: CB-PAC-PI0020>

Comprimento do
cabo: Padréo 2m

DeviceNet

CC-Link
PROFIBUS-DP
CompoNet
MECHATROLINK-I/Il
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET 10

Observagdo
O controle PIO e o controle de trem de pulsos ndo podem

Pode ser usado com redes de campo.

1 Fonte de Monofésico Poténcia do motor
| AC100V Disjuntor
i alimentacdo principal: Ao conectar a uma Monofasico por conta do cliente)
fonte de alimentacdo, certifique-se de usar um fitd@RORNdo.

Modelo recomendado: NF2010A-UP

(Fabricante: Soshin Electric)

Requerido apenas para o tipo CGB

(Disponivel para compra, entre em contato para mais detalhes)

Unidade de resisténcia regenerativa
(Consulte a pag. 83)

<Modelo: RESU-2/RESUD-2> (Consulte a pagina 83)

i
i

a1
ThJ

RCM-101-MW>
verséo com conexdo USB

10.00.00.00 ou posterior * O

[E[=[=T=T=1

Servo Linear
Atuador

cartesiano

Eixo Gnico
Robd

Robd

Série RCS2*/Série RCS3/Rob6 de eixo Gnico/
Rob0 cartesiano/Atuador servo linear
O modelo RCS2-RA13R requer uma configuracéo diferente; entre em contato com a IAl para obter mais detalhes.

Conversor

pulsos de comando de coletor aberto s&o convertidos
em pulsos de comando diferenciais. Use este conversor
se o controlador host emitir pulsos de coletor aberto.

de pulsos: AK-04. Os

Especificacdo

software compativel com PC

Verséo de conexdo RC 232 <Modelo:

<Modelo: RCM-101-USB> versdo

cabo é fornecido com o software para PC.

Vem com o atuador.

Cabo do motor
Cabo do robd motorizado

Fornecido quando o comprimento do cabo é
especificado no modelo do atuador.

Consdlte as paginas 84 a 86 para obter informagdes sobre os cabos de manutengao,

| oocao
pingente para ensino

(Consulte a pag. 83)
<Modelo: TB-01-> vers&o 2.50 ou posterior

Vem com o atuador.

Cabo do encoder
Cabo do robd com encoder

Fornecido quando o comprimento do cabo é
especificado no modelo do atuador.

Consulte as paginas 84 a 86 para obter informagdes sobre 0s cabos de manutenzo.

Conversor

de pulsos: JM-08. O

pulso diferencial do sistema é convertido para o tipo
coletor aberto. Use este conversor se o controlador host
enviar pulsos de coletor aberto.

Especificagéo

Item

Especificagéo:

Item

Especificacéo

Fonte de alimentagéo de entra

2 DC24V£10% (50mA méax.)

Fonte de alimentagao de entrad

- DC24V+10% (50mA méax.)

Pulso de entrada

Coletor aberto (Corrente de coletor: 12mA max.) 200kHz

Pulso de entrada

Entrada diferencial (max. 10 mA) (em conformidade com RS422)

Frequéncia de entradal

ou menos

Frequéncia de entradaj

500 kHz ou menos

Pulso de saida

Saida diferencial (max. 10 mA) (26C31 ou equivalente) 10 g ou

Pulso de saida

24 VCC coletor aberto (Corrente de coletor: 25 mA méx.) 10 g ou

Massa

menos (excluindo conectores de cabo)

Massa

menos (excluindo conectores de cabo)

Acessorios

37104-3122-000L (conector e-CON) (da 3M) x 2 Fio

adequado: AWG n° 24~26

Acessorios

37104-3122-000FL (conector e-CON) (da 3M) x 2 Fio

adequado: AWG n° 24~26

Coletor aberto Diferencial
Entrada . Saida
124V AKy04 PP1 o
2GND PP 2 <
3PP NP3
R 7.V B
| OI
S
50

I1A1

Coktor sberobierencial
salda IMg08
1240

2680
3pp
ane

PP1
r2
N3
NP4

20

1Al

10

50

L
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Modos de operacéo

Com este controlador, vocé pode selecionar o método de controle desejado entre os dois modos: modo de posicionamento e modo de controle por trem de pulsos.
No modo de posicionamento, vocé pode inserir dados de posi¢ao (posi¢éo alvo, velocidade, aceleragéo, etc.) no controlador, nos campos dos valores

desejados, e entdo especificar cada valor externamente por meio de uma E/S (sinal de entrada/saida) para acionar o atuador.

Além disso, no modo de posicionamento, vocé pode selecionar o modo de operagéo desejado dentre os oito modos disponiveis, utilizando o parametro.

No modo de controle por trem de pulsos, vocé pode controlar o deslocamento, a velocidade, a aceleragao, etc., enviando pulsos de um gerador de pulsos externo.

Numero de
Modo Tipo Caracterfsticas.
pontos de posicionamen{o
Modo de posicionamento Padrio PIO 64 pontos Modo padréo de fabrica. Especifique externamente um nimero correspondente a posi¢éo para a qual deseja
0 mover o atuador.
b ashD Padrao PIO 64 pontos Nesse modo, vocé pode mover o cursor (haste) por meio de um sinal externo e registrar a posicéo de
1 parada na tabela de dados de posicéo.
Modo de 256 pontos Padrao PIO 256 pontos Nesse modo, o nimero de pontos de posicionamento disponiveis foi aumentado para 256 pontos.
2
Modo de 512 pontos Padrdo PIO 512 pontos Nesse modo, o nimero de pontos de posicionamento disponiveis foi aumentado para 512 pontos.
Modo de 3
posicdes . - . L .
Modo 1 da valvula solenoide Padrdo PIO 7 pontos Nesse modo, o atuador s6 pode ser movido ligando/desligando os sinais, assim como acontece com um
4 cilindro pneumatico do tipo valvula solenoide.
Modo 2 da vélvula solenoide Padrdo PIO 3 pont Nesse modo, o sinal de saida é configurado para ser o mesmo que o da chave automatica do cilindro de ar no
5 pontos modo da valvula solenoide.
Modo Forcar 1 Padrio PIO 22 bontos Ne?se modo, vocé po(‘ieT se mover par:cl po.su;oejs s9b controle de forca no modo de posicionamento.
6 P (Até 32 pontos de posicionamento estéo disponiveis.)
Modo Forgar 2 Padréo PIO 5 e Nesse modo, vocé pode se mover para posicdes sob controle de for¢a ho modo de valvula solenoide.
ontos PR . I .
7 P (Ha até cinco pontos de posicionamento disponiveis.)
Modo de Modo de controle de trem de Padrio PIO
controle pulsos para incremental 0 B N&o é necessério inserir dados de posic&o no controlador, e 0 movimento é realizado de acordo com o pulso
enviado.
de trem de pul g/lsodo de controle de trem de padréo PIO
pulsos para absoluto 1

la de sinais de E/S * Vocé pode sele ove tipos de atribui¢des de sinais de E/S.
Selecéo de p (padréo PIO) 5 6
At 01 23 47 0/1]
Nao. | Categoria — ) . 1 gfModo 2 da vaivuia solenoide]  Modo Forcar 1 Modo Forca 2Plusdtrain
Modo de posicionamgnto Modo de ensino Mpdo de 256 pontos Modo de 512 pontos Modo}de vélvula 1 G G
Ponto de posicit 4ppot 512 pontos 3|pontos 7 pontos 32 pontos 5 pontos _

1A 24V P24 P24
2A 24V P24 P24
3A -

4A - . -

5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO ST0 PC1 STO FILHO
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 (JOG+) PC2 ST1 RES
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 () PC4 ST2 LAR
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 - PC8 ST3 TL
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 - PC16 ST4 CSTP
10A INS PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 - - - DCLR
11A IN6 - MODO PC64 PC64 ST6 - - - BKRL
12A IN7 - JISL PC128 PC128 - - - - RMOD
13 | ER N = JOG+ = PC256 = - CLBR CLBR Nota RSTR 1
14A IN9 BKRL JOGY BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL -
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD -
16A INL1 LAR LAR LAR LAR LAR - LAR LAR -
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP - *STP *STP -
18A IN13 CSTR CSTR/IPWRT CSTR CSTR - - CSTR - -
19A IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES -
20A IN15 EILHO EILHO EILHO EILHO EILHO EILHO EILHO EILHO _

1B ouTo PM1 PM1 PM1 PM1 PEO LSO PM1 PEO poTENCIA
2B ouTL PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 (TRQS) PM2 PE1 sv
3B ouT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 1S2 (§) PM4 PE2 INP.
4B ouT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 - PM8 PE3 MAO
5B ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 - PM16 PE4 TLR
6B ouTs PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 - TRQS TRQS *ALM
7B OuT6 MOVER MOVER PM64 PM64 PE6 — CARREGAR CARREGAR *EMGS
8B ; ouT? ZONA 1 MODOS PM128 PM128 ZONA 1 ZONA 1 M PoUCO un PoUCO RMDS
o | Saida ouTs PZONE/ZONA2 | PZONE/ZONAL PZONE/ZONAL PM256 PZONE/ZONA2 | PZONE/ZONA2 PZONE/ZONA1 | PZONE/ZONAL ALM1
10B ouTY RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2
11B 0uT10 MAO MAO MAO MAO MAO MAO MAO MAO ALM4
128 ouT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND - PEND PEND ALM8
13B ouT12 SV SV SV SV SV SV SV SV *OVLW/*ALML
14B ouT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS Nota REND 1
158 ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONA 1
16B 0uT15 *BALSAMO *BALSAMO *BALSAMO *BALSAMO *BALSAMO *BALSAMO *BALSAMO *BALSAMO ZONA 2
178 - - -
188 - - -
19B oV N N
208 ov N N

* Na tabela acima, os sinais entre parénteses representam funcdes disponiveis antes do retorno a base.
* Na tabela acima, os sinais precedidos por * sdo DESLIGADOS enquanto o atuador estiver em funcionamento.
Nota 1: Esta disponivel para uso apenas no Modo de Controle de Trem de Pulsos, Padréo PIO 1.
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Explicacéo das funcdes dos sinais de E/S

Os sinais disponiveis irdo diminuir. Por favor, verifique os recursos disponiveis na tabela abaixo.

Abreviacap de Sinal de Categoria Nome do sinal Descri¢ao da fungéo
CSTR Estroboscopio PTP (sinal de partida) O atuador comega a se mover para a posicao definida pelo comando.
Numero da posi¢éo de comando PC1~PC256 O nimero da posic&o alvo é inserido (entrada binaria).
BKRL Liberagéo forgada do freio O freio & liberado a forga.
_ _ 0 modo de operagéo pode ser alterado quando a chave MODE no controlador estiver na posicao AUTO. (A posicdo da chave é AUTO quando este sinal
RMOD Comutagéo do modo de operagéo i ) X
esta DESLIGADO, ou MANU quando o sinal esta LIGADO.)
O atuador ira desacelerar até parar quando este sinal for DESLIGADO enquanto o atuador estiver em movimento.
*STP Pausa O movimento restante sera suspenso enquanto o atuador estiver parado e seré retomado assim que o sinal for ativado.
RES EEiEn O alarme sera reiniciado quando o sinal for ativado. O percurso restante pode ser cancelado ativando este sinal enquanto o atuador estiver em pausa
(*STP esta DESLIGADO).
FILHO Servo ligado 0 servo fica LIGADO enquanto este sinal estiver LIGADO e permanece DESLIGADO enquanto este sinal estiver DESLIGADO.
LAR Retorno para casa Quando esse sinal é ativado, o atuador executa a operagéo de retorno a posigo inicial.
MODO Quando este sinal é ativado, o atuador entra no modo de aprendizagem. (A mudanga néo ocorrera se CSTR, JOG+ e JOG- estiverem todos desligados e o
Modo de ensino
atuador ainda estiver em movimento.)
JIsL Quando este sinal estiver DESLIGADO, o atuador pode ser movimentado com JOG+ e JOG-. Quando o sinal estiver LIGADO, o atuador pode ser
Entrada Comutagéo de avango/recuo movido em pequenos incrementos com JOG+ e JOG-.
Quando o sinal JISL esta DESLIGADO, o atuador realiza um pequeno movimento na direcdo positiva ao detectar a borda LIGADA do
JOG+, JOGY JOG sinal JOG+, ou na diregdo negativa ao detectar a borda LIGADA do sinal JOG-. O atuador desacelera até parar se a borda
DESLIGADA for detectada durante o movimento em qualquer diregéo. O atuador opera por incrementos quando o sinal JISL esta LIGADO.
PWRT - . No modo de ensino, especifique uma posicéo e, em seguida, ative este sinal por pelo menos 20 ms; a posi¢&o atual sera gravada na posicao
Posicéo atual (escrita) "
especificada.
. : . No modo de vélvula solenoide, o atuador se move para a posigao especificada quando este sinal ¢ ativado. (O sinal de partida néo é necessario.)
STO-ST6 Sinal de partida
CLBR comando de calibracéo da célula de carga A calibrago da célula de carga comega quando esse sinal permanece LIGADO por pelo menos 20 ms.
TL N o L O torque do motor € limitado pelo valor definido no parametro enquanto o sinal estiver ligado.
Sinal de selec&o do limite de torque - "
O sinal TLR é ativado quando o torque atinge o valor definido. (Apenas no modo de trem de pulsos)
CSTP O atuador é parado se o sinal ativo por 10 ms ou mais. O atuador desacelera e para com o torque definido no controlador,
Parada forcada _ R
e entdo o servo é desligado. (Apenas no modo de trem de pulsos)
DCLR Sinal de limpeza do contador de desvios O contador de desvio de posicéo ¢ zerado continuamente enquanto este sinal estiver ativo. (Apenas no modo de trem de pulsos)
RSTR*L comando de movimento de posicéo " ] definida no Para 0167, 1 Usad padiio PIO 1
A igue-o e o movimento sera feito para a posicéo definida no Parametro n . *1: Usado apenas no Padrdo .
de referéncia g [IACESE a
Este sinal ¢é ativado quando o atuador entra na faixa de posi¢do apés o movimento. Se o atuador ultrapassar a faixa de posi¢&o, o sinal PEND n&o é
PEND/INP Posicionamento concluido desativado, mas o sinal INP é desativado. Os sinais PEND e INP podem ser alternados por meio de um parametro.
PM1~PM256 Nimero fla posicdo completa O numero da posicéo alcancada ao final do posicionamento ¢ exibido (saida binaria).
MAO Concluséo do retorno para casa Este sinal é ativado ap6s o retorno completo para casa.
ZONA 1, ZONA 2 Zona Este sinal é ativado se a posi¢&o atual do atuador estiver dentro da faixa definida pelos parametros.
Este sinal é ativado quando a posigao atual do atuador esté dentro do intervalo definido na tabela de dados de posig&o apés o movimento de
ZONA P Zona de posicao posigao. Este sinal pode ser usado com ZONE1/ZONE2, mas PZONE s6 entra em vigor a0 se mover para uma posigio especifica.
RMDS Saida de status do modo de operacéo O status do modo de operag&o é exibido na saida. Este sinal é ativado quando o controlador esta no modo manual.
*OVLW . Este sinal esta LIGADO em condi¢des normais e DESLIGADO quando o nivel de aviso de sobrecarga é excedido. (A operacéo continuara.)
Aviso de sobrecarga
FALML e o e Este sinal esta LIGADO em condigées normais e DESLIGADO quando ocorre um alarme de nivel de mensagem. (A operacéo continuara.)
*ALM Alarme Este sinal fica LIGADO quando o controlador esta em condigdes normais e DESLIGADO quando ocorre um alarme.
Sinal de saida do cédigo de alarme ALM1~ALM8 O contetido de um codigo de alarme é emitido em c6digo binario quando um alarme é gerado. (Apenas no modo de trem de pulsos)
MOVER Mudanca Este sinal permanece LIGADO enquanto o atuador estiver em movimento (inclusive durante o retorno & posicdo inicial e a operagao de empurrar).
sV Servo ligado Este sinal fica LIGADO enquanto o servo estiver LIGADO.
“EMGS . o Este sinal fica LIGADO quando nenhum botao de parada de emergéncia é acionado no controlador e DESLIGADO quando um bot&o de parada de
Saida de parada de emergéncia emergéncia é acionado.
Saida
*RA ) . ~ . Se o controlador for de especificacéo absoluta, este sinal desliga quando a tens&o da bateria absoluta cai. (A operagéo continuara.)
BRSO Aviso de baixa tenséo absoluta da bateria
MODOS N . Este sinal é ativado quando o atuador entra no modo de aprendizagem através da entrada do sinal MODE. Ele é desativado
Saida do modo de ensino assim que o atuador retorna ao modo normal.
VEZ Este sinal é desligado imediatamente apés a mudanca para 0 modo de ensino e € ligado assim que a escrita € concluida, de acordo com o sinal
Escreva completo . . .
PWRT. Quando o sinal PWRT ¢ desligado, este sinal também é desligado.
PEO~PE6 Numero da posicéo atual Este sinal ¢ ativado quando o atuador completa o movimento até a posicéo desejada no modo de valvula solenoide.
Este sinal é ativado quando a posi¢éo atual do atuador entra na faixa de posi¢éo definida antes e depois da posicéo alvo. Se o
LS0-Ls2 saida do interruptor de limite retorno a posicéo inicial ja tiver sido concluido, este sinal é emitido mesmo antes de um comando de movimento ser enviado
ou enquanto o servo estiver desligado.
Este sinal é ativado apds a conclus&o da calibragéo da célula de carga.
UM Pouco Calibragéo da célula de carga concluida p} N o 9
Quando o sinal CLBR ¢é desligado, este sinal também é desligado.
Durante a operagao de encaixe por pressao, este sinal € emitido quando o valor atual definido para o "limiar" € excedido dentro do intervalo entre
EREe sinal de julgamento de saida de carga "Zona+" e "Zona-" definido na tabela de dados de posig&o. O sinal & usado para determinar se a agao de encaixe por pressao foi realizada
corretamente.
. . Este sinal é emitido quando a corrente do motor atinge o valor de corrente definido para o "limiar" na tabela de dados de posicao, apés o cursor (haste)
TRQS Nivel de torque de saida o .
ter colidido com um obstéculo, etc., durante 0 movimento na operacéo de empurrar.
POTENCIA Sistema pronto Ele liga quando a inicializagdo é concluida com sucesso apds o fornecimento de energia ao controlador. (Somente no modo de trem de pulsos)
TLR Sinal de torque limitado Este sinal é ativado ao atingir o limite de torque enquanto o torque estiver limitado pelo sinal TL. (Apenas no modo de trem de pulsos)
RENDERIZARL Movimento da posicéo de referéncia Ele liga assim que o movimento para a posicéo definida no Parametro n° 167 for concluido.
concluido *1: Usado apenas no padréo PIO 1

*Na tabela acima, os sinais precedidos por * normalmente esto LIGADOS e DESLIGADOS enquanto o atuador esta em funcionamento,
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Diagr

yModo de posicionamento/Modo de ensino/

s de fiacéo

Modo de vélvula solenoide
Conector PIO (especificagdo NPN)

N° do pino Nome do sinal da categoria
1A Fonte de g e
2A 24v
3A - Néo utilizado
4A - Né&o utilizado
5A INO - —
oA IN1 ————e +—
7A IN2 o+ &
8A IN3 e« +—9
oA IN4 i
10A INS — " e
11A IN6 - ——————¢
12A IN7 ———— +—
13A Entrada INS ._'——/.n—l
14A IN9 e +—8
15A IN10 - &
16A NT e +—4¢
17A IN12 — ——
18A IN13 ————+—
19A NG e a8
20A IN15 ——————+ +—3¢
1B oo 0% -
28 ouTL (e
B oz 40
B ouT3 T
58 outs e
o8 ouTs +5-
7B ouTs —CS? =
88 ouT? e
s Saida ouTs _KS_*
108 ouT9 4O
118 outle  ——r -
128 ouT1l (e
138 otz %
148 ouT13 e
158 outis 4
168 ouT15 +O-e
178 - Néo uilizado
18B - N&o utilizado B
198 Fonte de gi -
208 ov

TDCZAVﬂO%

* Conecte os pinos 1A e 2Aa 24V e os pinos 19B e 20Ba0 V.

yModo de trem de pulsos (saida diferencial)

Conector de pulso Pino

Pista de torcéio

i Nome do sinal da Escudo
Néo utilizado /
Néo utilizado
PP
5 PP i
Entrada 8%
N I T
7 P S
o Saida _U__'_ _d>——-
i Lo
B —U—-—.——cl>' —
13 — 'Y
- — ?
Concha Escudo Escudo [
Conector PIO (especificagdo NPN)
N° do pino Nome do sinal da i
1A 24v
o Fonte de energia T
3 Nao utilizado
4A Nao utilizado
5A FILHO _.(//.—
6A RES [P §
7A LAR Mpﬁp
7 T — e ¢
e Entrada e 4/.—"
10A DCLR —r/’.—u
11A BKRL —Q//.—|
12A RMOD o
13A~ 20A - Nao utilizado
1B potencia ,I = .1
28 sV P 5 Py
S e 3
48 MAO & 5 P
58 TLR ¢ = Py
68 “ALM 'y g P
7B *EMGS .‘E & vl
88 RMDS 4ﬂ ; P
9B Saida ALML gy
108 ALM2 %
11B ALM4 _I B _l
128 ALM8 5%
138 (*1)
148 -
158 ZONA1 Fargary
168 ZONA2 4@
178~ 188 - Nao utilizado |
T Y [ Toczavsion

* Certifique-se de conectar a blindagem do cabo de par trangado, que se conecta ao conector de pulso, a carcaca.
Além disso, mantenha o comprimento do cabo em 10 m ou menos.
* Conecte os pinos 1A e 2A a 24V e os pinos 19B e 20B a 0V (*1)-/

*ALML/*OVLW/*BALM (comutével por parametros)

Interface de Entrada e Saida

yParte de Entrada: Especificacdes de Entrada Externa yParte de Saida: Especificacdes de Saida Externa

Item Especificagdo Item Especificagao
Tensio de entrada DC24V +10% Tensdo de carga 24vCC
Corrente de entrada Circuito 4mA/1 Corrente maxima de 50mA/1 ponto

Tenséo LIGADO/DESLIGADO

Tensao de ativagdo: CC 18V min.
Tens&o de desligamento: CC 6V max.

carga Corrente

0,1mA méx./1 ponto

de fuga Método de isolar]

[®EBtoacoplador

Método de isolamento

Fotoacoplador

Especificagdo N

Fonte de

alimentagao externa
DC24V

+10%

Fonte de

alimentago externa
DC24av

+10%
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Fonte de
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Especificacdo de E/S do tipo trem de pulsos (Especificacao do driver de linha diferencial)

yParte de entrada yParte de saida

Método de isolamento: Isolamento por fotoacoplador.

NUmero maximo de pulsos de entrada: Interface do driver de linha 2,5 Mpps.

Numero méaximo de pulsos de saida: Interface do driver de linha 2,5 Mpps
Isolamento/n&o isolamento: N&o isolamento

| —— Circuito
interno

interno

SCON
o mm e mmmmmm—mmm— -
i
26C31 ou equivalente 3.PPE
e I
1 4./PP |
i
i
I
5.NP I
{5 !
—1__6/NP! |

LJ[E_D Circuito

Especificacdo de E/S do tipo trem de pulsos (Especificacdo de coletor aberto)

O AK-04 (opcional) é necessario para entrada de pulsos. O JM-08 (opcional) € necessario para saida de pulsos.

NUumero maximo de pulsos de
entrada: 200kpps (AK-04 necessarip
NUumero maximo de pulsos de

saida: 500kpps (requer JM-08)

*
A fonte de alimentacédo DC24V conectada ao AK-04 deve
ser compartilhada com a interface PIO.

*

Mantenha o comprimento do cabo que conecta a unidade
de saida de pulsos (PLC) e o AK-04/IM-08 o mais
curto possivel.

Mantenha também o cabo entre o AK-04/JM-08 e o
conector PULSE com 2 metros ou menos.

Observagao

Utilize a mesma fonte de alimentagéo
para entrada/saida de coletor aberto do/para
o host e para 0 AK-04, JM-08.

-

26C32 ou equivalente

SCON

7.AFB | :

1 K 1 .
L Circuito !
_¢'| 8./AFB 1 rzj— interno :
9BFB !
—<E J 3 : N g '——Cj Circuito :
Il 10./BFB | I interno |
I
11.ZFB | |
| u L )
q; | g '——C] Circuito I
Il 12/2FB ! " interno :
13.GND | |
T I
. |
14.GND | |
| GND i 2 GND .

Conector de controle de trem de pulsos

Balcao

PP

PP

] Pulso de feedback de fase A
] Pulso de feedback de fase B

] Pulso de feedback de fase Z

rov

T e

Unidade host 0V DC24V.
Conversor de pulsos 1
——m
Unidade de posicionamento AK-04 cBsc 1
"7—( [ (Opgao) —P:ous . 2 ‘l =
- ifoav PPl1 0 A I
X 1 ¥ L} !
2lov  pp |2 1, {15 4l
v T, T
3|PPNP 3 1, A, 5%
- T T T
i) / a! 1
comando de pulso G Ly NENE b -+t =
{|m +
T
EaEssis 3 Conversor de pulsos i 1
I M08 ] : ' : 1
24vee | (Opg0) 'y 'y .
I “ov Ui ' :
i i b1 PYV N U A T
} i I i 1
2fov  spp |2 ' ' i
VT 1
=_( m 3| PP NP 3 b Ao 94
1 : / 1 : T
:'_( 4| NP NP 4 1 101
= [ 1
1] 24av PPl ¥, N, 11!
24vCe T T T
i ! / i 1
} 2jov PP |2 L N 12
T T +
L} U L}
= 3| PP NP 3 L4 ‘I
- 1 1
1 1
4| NP INP 4 : 1 : 1 :
i 0 '
7l Nt EERT
|9 ] / T
[ 1 1
= .: N, .: ELE'T
t e
ov

Bragadeira de cabo

Classe D

(Antiga classe de aterramento 3: Resisténcia de aterramento de 100§ ou menos)

Padrdes de en a de pulso de comando

padr

Trem de pulsos reverso

&o de trem de pulsos de comando Terminal de entrada Avancar Reverter
trem de pulsos direto PP+/PP l 1 l
NP+/NP S

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 rotacdo do motor na dire¢éo inversa.

Trem de pulsos

PP/PP

ISR

Ll eI

Sinal

NP</NP

Baixo

Alto

O pulso de comando é usado para determinar a quantidade de rotacéo do motor, enquanto o sinal indica o sentido de

otacéo.

Trem de pulsos Fase A/B

PP/PP

SR A

LFLf

NP</NP

I

Lfir

As fases de comando A e B,

com uma diferenca de fase de 90° (multiplicador igual a 4), indicam a quantidade de rotacéo e a direcéo da rotacao.

Trem de pulsos para frente PP+/PP
Trem de pulsos reverso NP+/NP f f T
Trem de pulsos PP+/PP f f T m
Lidgica Sinal NP+/NP Alto Baixo
PPeIPP S N S S
Trem de pulsos Fase A/B
NP+/NP ‘f l j 1 f j

I1A1
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Tabela de especificacbes

Item Especificacdo
Capacidade do motor aplicavel Menos de 400W | 400 W ou mais
Numero de eixos controlados 1 eixo
Método de operacéo Tipo de posicionador/tipo de trem de pulsos:
Numero de pontos de posicionamento 512 pontos (especificacéo PIO), 768 pontos (especificacéo Eldbus)
Meméria de backup Conector de 40 pinos para memoria ndo
Conector de E/S volatil (FRAM), com 16
Ntmero de pontos de entrada/saida pontos de entrada e 16 pontos de saida.
Fonte de alimentacéo de E/S Fonte de alimentacéo externa DC24V +10%
Comunicagao serial RS485 1 canal

método de entrada de trem de pulsos de comando . B . . N
Saida de driver de linha diferencial suportada

(Nota 1)

Frequéncia maxima do pulso de entrada Método de acionamento de linha diferencial: 2,5 Mpps méax./Método de coletor aberto (conversor de pulsos utilizado): 200 kpps méax.
Método de deteccéo de posicéo Encoder incremental / Encoder absoluto / Encoder serial quase absoluto / Encoder absoluto sem bateria CB: Disponivel (relé integrado)
Funcéo de desligamento de energia de condugao CGB: Indisponivel Interruptor de liberacéo do freio LIGADO/

Liberac&o forgada do freio eletromagnético DESLIGADO

Monoféasico AC100~115V+10%
Fonte de alimentagao de entrada L Monofésico AC200~230V+10%
Monoféasico AC200~230V+10%

12W/89 VA 100SW (LSA/LSAS-N10)(*) / 331VA
AW TR 200SW (LSA-S10H, LSA/LSAS-N15S)(*) / 534VA
S0 W (s RS)) 08 VA 200SW (LSA/LSAS-N15H)(*) / 821VA
i i A Zg x . 116(:\QCT250 /186 VA 00 W (LSANL9)) /710 VA

Capacidade da fonte de alimentag&o (Nota 2) oW E:?:;O-CTZSC) fion \)/A 400 W (exceto RCS3-CTBC) / 968 VA
100 W/ 282 VA 400 W (RCS3-CT8C) / 1278 VA
150 W / 376 VA 600 W /1212 VA
200 W / 469 VA 750 W / 1569 VA

Diregdes X, Y e Z, 10~57Hz, largura de um lado: 0,035mm (continuo), 0,075mm (intermitente)
58~150Hz 0,5G (continuo), 1G (intermitente)

Resisténcia a vibragao

Func&o de Tempo de retenco Aproximadamente 10

calendario/relogio D ETETD dias. Aproximadamente

FuncGes de protegao 100 horas. Monitoramento de sobrecorrente, temperatura anormal, baixa velocidade do ventilador, desconexao do encoder, etc.
Temperatura ambiente de operagéo 0~40yC

Umidade ambiente de operagéo 85% UR ou menos (sem condensagao)

Ambiente operacional Livre de gases corrosivos

Grau de protegdo P20

Massa Aproximadamente 900g (+ 25g para a especificacdo absoluta) 58mm Aproximadamente 1,2 kg (+ 25 g para a especificacéo absoluta) 72
Dimensdes externas (L) x 194mm (A) x 121mm (P) mm (L) x 194 mm (A) x 121 mm (P)

(Nota 1) Para o método de entrada de pulso de comando, utilize o método de driver de linha diferencial resistente a ruido. Caso seja necessario utilizar o método de coletor aberto, utilize o conversor de pulsos opcional.
(AK-04/JM-08) para converter pulsos de coletor aberto em pulsos diferenciais.
(Nota 2) Os controladores que operam qualguer um dos modelos de atuador indicados por (*) devem estar em conformidade com as dimensdes externas dos controladores para 400W ou mais, mesmo quando a saida for inferior a 400W.

*
O numero de pulsos do encoder para os atuadores operaveis com SCON-CB é de 3072 pulsos para RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/
SRGD7BD, 1600 pulsos para RCS2-5N (Incremental), 1048576 pulsos para DD-18P:20bit, 131072 pulsos para DD-18S:17bit, 2400 pulsos para NS-SM (Incremental)

e 16384 pulsos para todos os outros modelos.
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Dimensdes exter

Menos de 400W

58

29

y

1

o o8

| |noooooon|m e [ooo

184

194

(200.,5)

N

(80)

400 W ou mais

72

121 43

(80) 121

o O E
20000000

ﬂ mR—Wﬂ_w—w

194
(200,5)

-

jm%ﬂ_.ﬁ@

Cll

Quando a bateria absoluta estiver instalada

Quando a bateria absoluta estiver instalada

]

\
\
@Eoaeael ===

|[ecoc0000]fe

isplay de LED

Exibe o estado do controlador.

Nome Cor Descrigéo da fungao
Liga-se quando o sistema esta pronto (apés a alimentago ser
PoTENCIA Verde
ligada e a CPU entrar em funcionamento normal).
sv Verde Liga-se quando o servo esta ligado.
ALM Laranja Liga-se quando o alarme dispara.
EMG [— U acionar o

i
a

aEmmE B &

.1terru ptor rotativo

A chave de configuragéo de endereco serve para identificar cada controlador

quando eles estéo conectados.

terruptor de piano

A chave de sistemas do controlador.

Nome Descrigdo da fungéo
chave seletora do modo de operagao
1 DESLIGADO: Modo posicionador LIGADO: Modo de controle de trem de pulsos
* Valido quando a energia estiver ligada
2 Para ajustes de fabrica, sempre desligado

onector de E/S do sistema

O conector para o interruptor de parada de emergéncia, etc.

onector da unidade regenerativa

Conector para unidades que acorrente

gerada quando o atuador desacelera e para.

nonector do motor

Conector do cabo do motor do atuador.

onector de alimentacéo

O conector de alimentagéo CA. Dividido em entrada de alimentacéo do controlador e

entrada de alimentag&o do motor.

nrerminal de aterramento

Parafuso de aterramento de protecéo. Certifique-se de fixar bem o aterramento.

1A1

nonector para controle de trem de pulsos

Trata-se de um conector utilizado na operag@o em Modo de Controle por Trem de

Pulsos. O pulso de feedback também é valido no Modo Posicionador.

.1ector PIO

Conector para o cabo de comunicagéo paralela com o CLP e outros dispositivos

pinos

periféricos.

&N Seletor de modo de operacédo

Nome Descrigdo da fungéo
MANU | a6 aceita comandos PI0
AUTO Aceita comandos PIO

* O botdo de parada de emergéncia no painel de controle de ensino fica
Eficaz assim que conectado, independentemente de ser AUTO ou MANU.
Além disso, desligue a alimentacao antes de desconectar o controle

remoto de ensino ou o cabo de comunicag&o SIO.

.ector SIO

O conector para o painel de controle de ensino ou o cabo de
comunicagéo do PC.

nterruptor de liberagéo do freio

Interruptor de liberago forcada para o freio eletromagnético integrado a um atuador.

E ério que a fonte de do freio seja de 24 V CC.

40 para o

conectado.

m:onector de alimentac&o do freio

Conector para alimentagao de energia DC24V ao freio. (Necessario apenas

quando o atuador com freio estiver conectado).

E:onector do codificador/sensor

O conector do cabo do codificador/sensor.

.1ector de bateria absoluto de

Conector para a bateria de backup de dados absolutos (necessario

apenas para o tipo de encoder absoluto).

Eupone de bateria absoluto

Trata-se de um suporte para bateria, destinado & montagem de uma bateria de backup de

dados completa.
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Pingente de ensino

{ Caracteristicas: Dispositivo de ensino que oferece entrada de posicéo, operacéo de teste, monitoramento e outras fungoes.

 Modelo TB-01-C

 Especificagéo

y Dimensdes externas

/ Configuracéo

Tens&o nominal 24vee
Consumo de energia 3,6 W ou menos (150 mA ou menos)

w)
Temp Ira i de op &0 : [0~50°C g
Umidade ambiente de operag&o: 20~85% UR (sem condensacéo) 5m
Resisténcia ambiental IP40 (estado inicial)
Massa 5079 (somente TB-01-N)

Software compativel com PC (somente Windows)

 Funcionalidades Este software de suporte a inicializac&o fornece funcdes para inserir posi¢des, realizar

~ . ~ - XP SP2 ou posterior/Vista/7/8
operagdes de teste e monitorar dados, entre outras. Incorporando todas as fun¢des necessarias

para fazer ajustes, este software ajuda a reduzir o tempo de inicializagéo.
yModelo RCM-101-MW

(Inclui um cabo de comunicag&o para dispositivo externo e uma unidade de conversdo RS232)

(Compatl’vel com a versdo 10.00.00.00 ou posterior. J

 Configuragéo
Adaptador de conversédo RS232
RCB-CV-MW Al

S 5m
©V mmm C—{ |+ 0>
0.3m Cabo de comunicagéo ‘\

do dispositivo externo
CB-RCA-SIO050

software compativel com PC

yModelo RCM-101-USB

(Inclui um cabo de comunicagéo para dispositivo externo, um adaptador de conversdo USB e um cabo USB )

(Compatl’vel com a vers&o 10.00.00.00 ou posterior. J

/ Configuracéo
Adaptador de conversdo USB

RCB-CV-USB
VA 3m 5m
P = «O0—0O-»| |«O 0-»
g Cabo USB Cabo de comunicagédo I
software compativel com PC CB-SEL-USBO030 do dispositivo externo
CB-RCA-SI0050
Unidade de Resisténcia Regenerativa j Bateria de backup de dados absoluta
* Se forem necessérias duas
Caracteristicas Esta unidade converte a corrente regenerativa, que é gerada quando 0|  ynidades regenerativas, § Caracteristicas Esta é uma bateria de backup de
O motor desacelera e gera calor. Consulte as tabelas abaixo para confirmar a providencie uma dados absoluta para um atuador com
poténcia total dos atuadores e utilize a unidade regenerativa conforme necessario] RESU(D)-2 e uma RESU(D)-1. especificagdes absolutas.
(Para mais detalhes, entre em
y Modelo RESU-2 (Especificagéo padréo) contato com a IAI)  Modelo AB-5 (somente bateria)
e . Dimensdes externas -5- i
RESUD-2 (especificagdo para montagem em trilho DIN) y o 15 AB-5-CS (Com EStOJO)
&

§/ Especificagio <RESU-2> PR p——

Modelo RESU-2 I RESUD-2 i ===

massa unitaria Aproximadamente 0,4 kg N ®

Resistor regenerativo integrado| 235y 80W

Método de montagem Montagem por parafuso ‘ Montagem em trilho DIN =

Cabo fornecido CB-SC-REU010 1

i
7

w
S
%

;

* A resisténcia regenerativa necessaria pode superior & especificada acima, dependendo

ser superior a especificada acima, dependendo das condi¢Ses de operagéo.

das condigdes de operagé&o. ]

 Diretrizes sobre a quantidade necessaria Diretrizes sobre a quantidade necessaria (RCS2 -RA13R) F
Horizontal Vertical Lideranga 2.5 Lideranga 1,25 <RESUD-2> e

0 ~100W ~100W Horizontal 1 0 e

1 ~400W ~400W Vertical 1 1 3|

2 ~750W ~750W * A resisténcia regenerativa necessaria pode ser o =
4|

w
S
2

|

w0
i
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Pecas de manutencao

Ao substituir um cabo apds a compra do produto, consulte a lista de modelos abaixo.

Modelo

NGmero

Modelo

NUmero

-l

I

ceBrce-MA [ [ ][]

cB-Rrcc-MA [ [ [ ]-rB

Cabo do motor

Cabo do robd motorizado

*Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em [ J[ ][] (ex: 080=8m). Comprimento maximo = 30m (20)

L

(29)

(21)

|
=

hLi

ado do atuadory

Raio de curvatura minimo R = 51 mm ou mais (Condicéo de curvatura dinamica)

para

RCS2/RCS3

*O cabo para robd foi projetado para resistir a flexdo. Utilize este cabo caso a instalagéo precise ser feita em uma canaleta para cabos.

CBYXMCYMA

Wi

Cabo do motor

*Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em  [_J[ ][] (ex.: 080 = 8 m). Comprimento maximo: SCON/SSEL = 20 m, XSEL = 30 m

Wire

=
@9)

(Front view)

Controller side

Modelo

Ndmero

4

Actuator side

Raio de curvatura minimo R = 55 mm ou mais (Condig&o de curvatura dindmica)

* Apenas o cabo para robd esta disponivel para este modelo.

cB-rcs2-PA [ [ ][]

cB-x3pA [ ][]

Cabo do codificador

Cabo do rob6 codificador

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em ooo (ex.: 080 = 8 m). Comprimento maximo = 30 m

(41) L L14)
(15)
(13)
E
— g
14 1 ® 7l
26 |\J| 13 ®
- 9 (Vista frontal)
(Vista frontal) Lado do atuador
Lado do controlador

Modelo

Ndmero

Raio de curvatura minimo R = 58 mm ou mais (Condicéo de curvatura dinamica)

Color| Signal

para

LSA Tipo Grande

No.

1
Red| U | 2
1.25
* Twhie] v | 3
Back] W | 4

olor| Wire
Red

1 U

2 vV |White| 1.25sq
3 W [Black|(crimped)
4 PE  |Green)

para
Arame Cor na N
— et A -
e i e A
or. 24 N
= o L]
e s f - ey
I B = S o e
e e R i
sanco/Ro P23 5 =
— £ . =
Branco/Cinza. = € L L3 - B ICi
Larani SRD+ 1 11 7 LSt L
Verde SRD- 8 8 - - AWG26
o i & P .
i A ]
e £ e
o o o
)
N a7 BK- Azul

*O cabo para robd foi projetado para resistir a flexdo. Utilize este cabo caso a instalagéo precise ser feita em uma canaleta para cabos.

CB-RCS2-PLLA [ |

CB-RCS2-PLLA [ |

101

Cabo do codificador

ob6 com encoder

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em [ ][ ][] 080=8 m). Comprimen(o maximo=30m

(41)

] 10

(©10)

@

T
a8

10

@

Lado do controlador]

o

18

&

Lado do atuador

@5)

para RCS2-RA13R com

Célula de carga

Sinal Arame

*O cabo para robd foi projetado para resistir a flexao. Utilize este cabo caso a instalagéo precise ser feita em uma canaleta para cabos.

I1A1

SGA
2 SCB AWG26
VIR
34 oND (frisado)
[ FG
N | sina
E24V 12 m m E24V
— = [l ] [T I T
T NN
s [ 0 i T T iy
CLEEP 25 4 CLEEP (frisado)
= o ] LI T =t
e ] 2] T e
Tso | o /
LC SRD- 10 I i I I
cvce
LLC:ND o | | I .‘ | |
ez 10 Sinal
A ™
(soldado) - - ] L ] | 5 -
- - — ——
8- 34 I 4 B
Z+ 5 con
- - 1 1) | | p =
e ] A ] > =
SRD- 78 8
ONE+ 14 - - 9 FG. nweze
UM- 15 | [ I ] | | 10 SD {isado)
vce 16 l I ] | 11 SD
GND 17 l ] 12 ONE+
BKR-. 20 I { l ] I I !! 13 UM-.
BkRe | 21 [ - 1w | vec
- 22 15 GND
O escudo é fixado ao capo. et 16 -
o tera  bindagem rangaca o
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Pecas de manutencéo
Ao substituir um cabo apés a compra do produto, consulte a lista de modelos abaixo.

Ve cB-rcsz-pLA L[] Cabo do codificador para
Nimeron i el= e X =T N I I Cabo do robb codificador Tipo rotativo RCS2

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em  [][_][] (ex.: 080 = 8 m). Comprimento méximo = 30 m

il 20y |Laranja Bram:na
BrancolVerde ov. o 12 ov. Verde Marror
MarromiAzul Ls il 3 LS T Marrony | AWG26
e 7 ] wresa_|Amarelo 0
waromvemeno | OT Y 5 o1 | commacimme:
Castarholpreto | RSV A RSV | svomonainero
(41) L I
- 1
AWG26 | Brancozul A il Brancolazul
soldade) | ercavemeno | B+ = 1 Br | encavemens
Brancolpreto o 3 e | Bancopreto
a BrancoRoco z 5 i 2SN P
& BrancolCinza = © < | eaancoiciza
@ = Laania SRD+ T - L
e e v 1] - : AWGZ
Tt oo onE: ) f) o [
- [ 10 S0 L (ondulado)
® i\ — =3 1 m s Verde
9 [ Pew | ow 12 oner &
T i 15 T
Lado do atuador (15) Amarelo BKR+ 14 vee s
Lado do controlador 15 GND. Preto
" 16 = -
(Vista frontal) o tora o indagem vancada = — =
(A cordo fio "BrancolAzur ndica as cores da fa e do isolamento) 18 Bk Amarelo

Raio de curvatura minimo R = 58 mm ou mais (Condic&o de curvatura dindmica)

*O cabo para robd foi projetado para resistir a flexdo. Utilize este cabo caso a instalacdo precise ser feita em uma canaleta para cabos.

Modelo CB-X-MA D l:l D Cabo do motor para modelos diferentes de

Ndmero RCS2/RCS3
10
G L
| i = = I |

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em [ |[ ][] (ex.: 080 = 8 m). Comprimento maximo = 30 m

L 1 (20

@1

Sinal dive_cp_r\ do fio |

16) 4

(©9)

e 2 2 em Branco| s poegadas
g
€m EM | Preto s s
; - 4 EM 34 34 | . |Verde]
ado do atuador]|

Raio de curvatura minimo R = 51 mm ou mais (Condicéo de curvatura dindmica)

* Apenas o cabo para robd esta disponivel para este modelo.

Para modelos diferentes de NS/

Modelo -
cB-x1-PA [ [ 1] Cabo do codificador RCS2/RCS3

Numero

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em OoooOo (ex.: 080 = 8 m). Comprimento maximo = 30 m

10
- T
= =
o =
s =
- g =
1) L 4y - o 7
- RS =
®) - s
T
as - 5}
AWG26 - AV
= (soldado) = = z
) 1 — =
_| 14l ® & - 7 ’r
N — il -
@ - v A 2
o0 I = g e ” :
Verde e 0 7
= = T it roml e g e
(Vista frontal) (Vista frontal) Ve G =4 g vee
et o % 7 o vemes
P i 1 5 o et
- - = 5 | amimano, amarlo

56100 ¢ fixado a0 ca.
S\Fio tera e bindagem rancada

Raio de curvatura minimo R = 44 mm ou mais (Condicéo de curvatura dindmica)

* Apenas o cabo para robd esta disponivel para este modelo.

Modelo - Para modelos com opcéo
ce-x1-pLA  [][][] Ceu el eififfeeiloy Além de RCS2/RCS3

Numero

* Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em 00O (ex.: 080 = 8 m). Comprimento maximo = 30 m

I - o
- 10
- m
P P : f1
o = e il = AWG26
P - s | eoceun | o | (cimpade)
(1) L a4, - 18| -

43) r L - -
e D % POV — -
- 5 |(soldado)

141‘@U —~

(29)
b

@an

" e il | oow
B [exd BD: 8 e
@ ONE: 14 11 D

Lado do atuador (Vista frontal) s ‘ 4 e AWG26
" 16
Lado do controlador - e " i s cc e o)

e Cuto
Raio de curvatura minimo R = 54 mm ou mais (Condi¢&o de curvatura dindmica) ‘\ ::: ? U ;& 5 L
- - 2 ae amarelo.

* Apenas o cabo para rob6 esta disponivel para este modelo.

(A cor do fio "BrancaAzul" ndica as cores da fia @ do solamenc)
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MOdEIO CB-XEU-MA I:] D D Cabo do motor

Numero

para

E(P)WA

*Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em  [_J[_][_] (ex.: 080 = 8 m). Comprimento maximo = 30 m

@ae) . . L (73) ,
Conector de
g Conector GIC2.5/4-STF-7.62 (Phoenix) plugue 99-4222-00-04 (BINDER)
_ Arame Sinal n° W n° $inal ir
g [ 5 =
e T E]
|- 075 pokgas
i . = 2 B &
(Vista frontal) (Vista frontal)
e 34 23 e
Lado do atuador]

Raio de curvatura minimo R = 48 mm ou mais (Condicé&o de curvatura dindmica)

* Apenas o cabo para robd esta disponivel para este modelo.

para

- ! BANHEIRO Cabo d dificad >
cB-x1-PA [ [ ][] abo do codificador f—

*Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em [ (ex.: 080 = 8 m). Comprimento méaximo = 30 m

13) (a1) L g = 2
. = = ! Sina Fio colorido
- - 10 .

AWG26

14 I @ (soldado) —— At - 2 s verde

- o 3 5 B B

26 ) 13 @ - - . : V V
(Vista frontal) - 5 N 8 1 - - AWG26

6 s -

7 o B

Vista o oo o aacor | T
( J Lado do atua Verds Sro. s
Lado do controlador B ONE+ 14 10 vee

(@8)

|

px.

(ondulado)|

I —
Cin: um- 15 ! 11 GND. Preto
. vee 16 il 12 ONE+ R
Preto GND T2 =g 13 um-
Azul BKR- 20 il 14
Amarelo | BKR+ 21 1 BK- Azul
- - 2 16 BK+ Amarelo

0 escudo ¢ fixada a0 capd. conectada a uma manga metdlica
terra e blindagem trangada (A cor

do fio "Branco/Azul" indica as cores da faixa e do isolamento.)

Raio de curvatura minimo R = 44 mm ou mais (Condicéo de curvatura dinamica)

* Apenas o cabo para robd esta disponivel para este modelo.

Modelo

cB-PAC-PIO [ ][ ][] Cabo plano de E/S

Nimero

*Por favor, indique o comprimento do cabo (L) em  [_I[_][_] (ex.: 080 = 8 m). Comprimento méaximo = 10 m
HIF6-40D-1.27R

1A | 24V | Marrom-1 18 | OUTO | Marrom-3
24 24v Vermeiho-1 28 | OUT1 Vermelho-3
34 Laranja-1 38 | OUT2 || aranja-3
E Amarelo-1 48| OUT3 | Amarelo-3
® SA INO_| Verds s8_| OUT4 | Verde-3
Sem conectpr e | INL | Az 68 | OUT5 | Azul-3
72 | IN2_ | Roxo-1 78| OUT6 | Roxo-3
8 | IN3 | cinza-l 88 | OUT7 | cCinza-3
9 IN4_| Branco-1 98 | OUT8 | Branco-3
w | IN5_| Pretol | Cabo plano®| | e | outs | Preto3 | Cabo plano ®
1A IN6 | Marrom-2 : ue | OUT10| Marrom-4 .
ox [ N7 | vameee | (CTIMP2CO) 225 [OUTLL] vememms | (C1iMpado)
® 1 | IN8_|) aranja-2 55 [OUT12 | pranjas | AWG28
Sem conectpr 1 | N9 | Amarelo-2 we_| OUT13 | Amarelo-4
— 154 | IN10 | Verde-2 158 | OUT14| Verde-4
16A | IN11 Azul-2 168 |OUT15| Azul-4
Cabo plano (20 condutores) x 2 7a | IN12 | Roxo-2 178 Roxo-4
1A | IN13 | cinza-2 108 Cinza-4.
194 | IN14 | Branco-2 198 oV Branco-4
20n | IN15 | Preto-2 208 oV Preto-4

Modelo
NGmero cB-sc-pios [ ][] Cabo de controle de trem de pulsos SCON para SCON-CB

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

) m ~

Preto @l efo Nao
utiizado Vermejho PP___| ©
i @l d z
L PP Verde NP %ﬂ:a/ 3
Verde VerdelNP 02 mm | «
El @] [Amarelo AFB (spidado) | 5
9 8 \J (O] E Amarelo &l G
e
Nao | D [ | Marrom Marrom BFB|9 Brancol
conector J 10 Azul ZFB 11
= Azl 120ia
\_PIQ— BrancolAzul J GND 13 Branco|Cinza GND 14
cinza @) A aa&p 14 conecfada
Branco/Cinza 4 bracadeira doleabo
Escudo

R Eccuco
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