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ERC3 | Leistungsmerkmale

Achse mit integrierter Steuerung

ERC3-Leistungsmerkmale

1. Platz- und kabelsparend, da kein Installationsraum fiir die Steuerung benétigt wird

I Konventionelles System I ERC3-Serie

Das platzsparende Design sorgt fiir
eine effektivere Raumausnutzung.
Achsteuerungen Kein Platz fiir Steuerungen nétig

Freier Raum!
T e

T

a Eingebaute Steuerung Illi“'“'ll II ‘“IIIII

SPS
5 Lediglich vorhanden o - -
bleibt eine Achse mit Kein Einbauraum fiir Steuerungen nétig,
I eingebauter Steuerung. was das Steuerungs-Panel klein halt.

2. Integrierte Steuerung erlaubt Teachen via Handprogrammiergerat direkt an der Achse

I Konventionelles System I ERC3-Serie

Die Teaching- Genaue
Seite liegt weiter Einstellungen
Handpro- weg vom Steuerungs- kénnen bei direkter

grammiergerét Panel, was das Uber-
wachen der Achs-
bewegungen

Beobachtung des

Arbeitsablaufes
vorgenommen

erschwert. werden.

3. Hochleistungstreiber sorgt fiiretwa 4. Erweiterung der standardmaBigen
50 % hohere Zuladungsmoglichkeit Maximal-Hublange
und Hochstgeschwindigkeit gegen-

o o . . 600
iiber der herkommlichen Modellserie & oo
Herkémmliche g
Zuladungsvergleich ERC3/ERC2 (Steigung: 12 mm) : Er?c?sigcsc Modellserie
10
Geschwindigkeit o

3 i"' langer
g c. 50 ('yO J
g hoher
24
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ERC3 | Produktauswahl

Findung der geeigneten Modellreihe nach Verwendungszweck

Produktauswahl

Auswahl der geeigneten ERC3-Modelltypen nach den unten beschriebenen
Einsatzbedingungen.

Transportieren
(ohne Fihrung)

Transportieren

(mit Fihrung)

Welche Betriebsbewegung ist erforderlich?

Driicken /
Pressmontage

® Verfahren der Werkstiicke in hori-
zontaler oder vertikaler Richtung
ohne Fithrungsmechanismus

® Auf-/Abwarts-
bewegung
eines Systems
mit Fihrungs-
mechanismus

t
A

® Driicken und
Halten von
Werkstlicken

® Pressmontage
von Werk-
stlicken

s/:ﬁ

Schlitten-Ausfiihrung

\4

Schubstangen-Ausfiihrung

Welche Kraft ist erforderlich?

Werkstiickgewicht
max. 20 kg (horizontal)
oder
max. 12 kg (vertikal) (*)

Werkstlickgewicht
max. 45 kg (horizontal)
oder
max. 22 kg (vertikal) (¥)

Werkstiickgewicht
max. 18 kg
(vertikal) (¥)

Werkstiickgewicht
max. 25 kg
(vertikal) (*)

Schubkraft
max. 370 N

Schubkraft
max. 1094 N

Das ist der optimale RoboCylinder!

* Bei aktivierter Hochleistungseinstellung.
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ERC3 | Produktiibersicht

Vielseitige Einsatzmoglichkeiten

Produktubersicht

Unten ist das Lineup der Achs-Baureihe ERC3 mit integrierter Steuerung dargestelit.

Standard-Typ [ERC3]

Schubstangen-Ausfiihrung

|
|
l

Abbildung

Querschnitt
(mm)

D 50~800 50~300

Spind(elste)igung 3 6 12 | 20 | 4 8 | 16 24| 3 6 12 | 20 | 4 8 | 16 24
mm

1200
Max. 000 | B 980
Geschwin- 700 800 200 800

digkeit™” 450 490 450 I 420 I
(mm/s) 225 210 225 210

Max. | & 20 18 9 | 65|45 40 35 17 | 40 40 25 6 | 70 55 40 13
Zula- _:_|_°:f__g
dung® |
< |
(kg) %. 12 6 25 1 22 14 6 3 18 12 | 45 1.5 25 | 17.5 8 3
>I
Seite ‘

(Hinweise) Alle oben genannten Werte gelten fiir einen Achsbetrieb mit eingeschalteter Hochleistungsstufe und einer Beschleunigung/Verzdgerung von 0,3 G.

*1 Die maximale Geschwindigkeit ist bei kurzen Hublangen nicht erreichbar. Ebenfalls ist zu beachten, dass bei langerem Hub die Maximal-Geschwindigkeit geringer wird, um nicht in den Bereich einer kritischen
Geschwindigkeit zu kommen. Weitere Einzelheiten dazu finden sich auf den jeweiligen Modellseiten.
*2 Die maximale Zuladung gilt nur fiir den Betrieb mit Nennbeschleunigung. Je groRer die Beschleunigung, umso kleiner wird die maximale Zuladung. Néheres dazu siehe S. 28 mit den Tabellen fiir Beschleunigung und Zuladung.
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ERC3 | Produktiibersicht

Einfacher Staubschutz-Typ
(Edelstahl-Abdeckband) [ERC3D]

Modelltyp

Abbildung

Querschnitt
(mm)

71
71

73 25.5

Hub 50~800 50~800

(mm)

Spind(elste)igung 3 6 | 12| 20| 4 8 16 | 24 3 6 |12 | 20 | 4 8 16 | 24
mm

Geschwin-
digkeit 450 490 450 490
(mm/s) 225 210 225 210

Max. 20 18 9 65|45 40 35 17| 2 18| 9 | 65|45 40 35 17

Zula-
dung™
(ka)

Horizontal

12 6 2.5 1 22 14 6 3 12 6 | 25 1 22 14 6 3

Vertikal

Seite

(Hinweise) Alle oben genannten Werte gelten fiir einen Achsbetrieb mit eingeschalteter Hochleistungsstufe und einer Beschleunigung/Verzdgerung von 0,3 G.

*1 Die maximale Geschwindigkeit ist bei kurzen Hublangen nicht erreichbar. Ebenfalls ist zu beachten, dass bei langerem Hub die Maximal-Geschwindigkeit geringer wird, um nicht in den Bereich einer kritischen
Geschwindigkeit zu kommen. Weitere Einzelheiten dazu finden sich auf den jeweiligen Modellseiten.
*2 Die maximale Zuladung gilt nur fiir den Betrieb mit Nennbeschleunigung. Je groRer die Beschleunigung, umso kleiner wird die maximale Zuladung. Naheres dazu siehe S. 28 mit den Tabellen fiir Beschleunigung und Zuladung.

ERC3 I



ERC3 | Integrierte Steuerung

Unterstiitzung von PEA- & Pulstreiber-Methode

Integrierte Steuerung

@ Steuerungstyp

CON-Typ « Bis zu 16 Positionen

@®Betriebsarten

Positionier-Modus Normal-Betrieb (Verfahren der Achse tiber spezifizierte Positionsnummern via SPS etc.)

Pulstreiber-Modus Verfahren der Achse mittels Puls-Signalen aus einer Host-Steuerung

@®E/A-Typ

NPN NPN-Spezifikation

PEA-Ausfiithrung

PNP PNP-Spezifikation

@®ERC3-Steuerungstyp und unterstiitzte Hilfsinstrumente

Steue- . Modell- Handprogrammiergerat PC-Software
rungs- Betriebs: E/A-Typ code Bemerkungen
typ art (E/A-Typ) CON-PTA RCM-101-MW RCM-101-USB
Posi NPN| NP o o e}
0OsI-
tionier- PEA Grund-Typ
con. | Modus PNP| PN o ¢) o
Typ
Puls- NPN PLN o o o} )
treiber- Wenn eine Pulsfolgen-Steuerung
Modus PNP B o 5 5 eingesetzt wird
®Systemkonfiguration
Die Modelle der Baureihe ERC3 kénnen an eine SPS oder Handprogrammiergerat
andere Host-Schnittstelle gemé&B abgebildetem Schaltbild " CON-PTA PC-Software

angeschlossen werden. Bis zu 16 Positionen sind anfahrbar.

B Die Baureihe ERC3 kann (genau wie die herkdmmliche Baureihe
ERC2) direkt liber PEAs von einer SPS etc. gesteuert werden.

B Die Baureihe ERC3 ermdglicht eine Pulsfolgen-Steuerung mit

* RCM-101-MW/USB

differentiellem Leitungstreioer. —~—§  [E55—SEE
PEA ¢
(PEA-Grundtyp)
- PEA- Elnhelt
- Positionier-
Einheit Pulsfolge mmp
28VDC (Pulstreiber- Typ)
Stromversorgung Feedback-Pulse sind nicht moglich
24V ©
oV @
FG ®

5 ERC3



ERC3 | Einsatzbeispiele

Vielseitig einsetzbar

Einsatzbeispiele

Schlitten-Ausfiihrung

Tintenstrahl-
drucker

Druckkopf

~X

In dieser Anlage werden Teile mit einer ERC3-Achse Dieses ERC3-System mit zwei getrennt angeordneten
verfahren und durch einen Tintenstrahldrucker Achsen stapelt Automobilteile durch Aufnahme und

bedruckt. Die konstante Geschwindigkeit der ERC3- Ablage auf eine Palette. Die Zykluszeit kann verringert
Achse sichert eine gleichbleibende Druckqualitat. werden durch eine hohe Vor-/Riickwartsgeschwindigkeit

sowie eine niedrige Bestlickungsgeschwindigkeit.

Schubstangen-Ausfiihrung

Produkt-Lebensdauertest Werkteil-Ausrichtung

%

. 7

Diese ERC3-basierte Anlage fiihrt Lebensdauertests an Auf einem FlieBband transportierte Verpackungs-
elektronischen Bauteilen durch. Schubgeschwindigkeit kartons werden zu Seite geschoben und ausgerichtet.
und -kraft kdnnen je nach Prifteil gedndert werden.
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E RC3 RoboCylinder

Erlduterung der Modellbezeichnungen

Die Modellspezifikation setzt sich aus den unten aufgefiihrten Parametern zusammen.
Fir die Beschreibung der einzelnen Parameter siehe die folgenden Erlauterungen. Da die Auswahlmaglichkeiten (flr Stei-
gung, Hub etc.) sich je nach Typ unterscheiden, sind die Einzelheiten auf der entsprechenden Modellseite zu Giberpriifen.

O] @ ® ©) ® ® ) ® ©
ERC3 —[__|]— 1 —| | — | | — | | — 1 | — | | — N — [ ]
Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp Steigung Hub E/A-Typ Kabelldnge Steuerungstyp Optionen

L

20 mm fiir SASC/RA4C
12 mm fiir SASC/RA4C
6 mm fiir SASC/RA4C
3 mm fiir SASC/RA4C
24 mm fiir SA7C/RA6C
16 mm fiir SA7C/RA6C
8 mm fiir SA7C/RA6C
4 mm fiir SA7C/RA6C

|
o |

Standard-Typ

Reinraum-Typ

Einfacher Staubschutz-Typ

fung 300 gEleanin|
(Angabe in 50 mm-Schritten)

Umgekehrte
Referenzposition

S.61@ Achsbreite 50 mm
S.VA® Achsbreite 74 mm

Flansch

Achsbreite 45 mm PEA-Spezifikation (NPN) ohne Kabel Montageful
HC@ Achsbreite 64 mm UVl 42[]-Schrittmotor PEA-Spezifikation (PNP) Rechtsseitiger
- - - Absauganschluss
S 56[]-Schrittmotor Pulstreiber-Spezif. (NPN) *Die Optionen mit Fansch und
Pulstreiber-Spezif. (PNP) 5m M?ntlagefufl kbnnen nur fir die
Schubstangen-Ausfiihrung
| Spezifizierte ausgewahlt werden.
Lange
* Das Standardkabel ist
ein Roboterkabel.
Erkldarung der Parameter
@ Baureihe Bezeichnung jeder Baureihe.
@Typ Die Baureihe ERC3 umfasst die folgenden vier Achs-Typen unterschiedlicher BaugréRle.
Typ Achsbreite
SA5C 50 mm
SA7C 74 mm
RA4C 45 mm
RA6C 64 mm
® Enkodertyp In der Achse verbauter Enkoder.
I: Inkremental Da die Schlittenposition bei Abschaltung der Stromversorgung verloren geht,

ist nach jedem Wiedereinschalten eine Referenzpunktfahrt durchzufiihren.

@ Motortyp Leistung des in der Achse verbauten Motors.
Da die Baureihe ERC3 mit einem Schrittmotor ausgeristet ist, wird die Motorabmessung
(42P = 42-Quadrat-Motor) anstelle der Leistung angegeben.

® Steigung Steigung der Kugelumlaufspindel (zurlickgelegter Verfahrweg des Schlittens pro Spindel-Umdrehung).
® Hub Hublange (Arbeitsbereich) der Achse (Einheit: mm).
@E/A-Typ Typ der anschlieBbaren Steuerung; bei der Baureihe ERC3 mit integrierter Steuerung ist

der E/A-Typ (Ein-/Ausgangssignal-Spezifikation) angegeben.

Kabelldnge Lange des Kabels, das die ERC3-Achse mit dem Host-System oder Peripherie-Geraten verbindet.

© Steuerungstyp Ein Steuerungstyp steht zur Verfligung.

CN: CON-Typ Maximal 16 Positionen kdnnen programmiert werden.

© Optionen An der Achse verbaute Optionen.
Einzelheiten dazu siehe Seite 8.
Bei mehrfacher Optionswahl sind diese in alphabetischer Reihenfolge anzugeben (Beispiel: B-FL-NM).

7 ERC3



E RC3 RoboCylinder

Achsen-Optionen

Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Modelltyp
ERC3-RA4C

' i )
11 5
4-96.6, Durch- L_‘l e

>, gangsbohrung 46,6, Bohrung

Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Modelltyp
ERC3-RA4C

4-04.5, Bohrung
Tiefe 8, Senkung Tiefe 4.5

Einsetzbare Modelle

Beschreibung

Modelltyp
ERC3-RA6C

% 409, Durch-
> gangsbohrung

2-06.5, Bohrung

Modelltyp 2-09, Durch- giefell, Teier
ERC3-RA6C

ERC3 8



E RC3 RoboCylinder

Erklarungen/Sicherheitshinweise zu bestimmten Katalog-Begriffen

1. Geschwindigkeit

+Geschwindigkeit” ist die eingestellte Geschwindigkeit, mit der der Achsschlitten (oder die Schubstange) verfahrt.
Nach Beschleunigen aus der Ruhelage und Erreichen der eingestellten Geschwindigkeit fahrt der Schlitten mit
dieser Geschwindigkeit bis unmittelbar vor die Zielposition (Sollposition) weiter und verzégert dann bis zum Halt.

<Achtung>

@ Der Schrittmotor in der Baureihe ERC3 dndert seine maximale Geschwindigkeit in Abhdngigkeit der zu transportierenden Masse.
Fir die passende Modellauswahl siehe das Korrelationsdiagramm ,Geschwindigkeit und Zuladung” auf der jeweiligen Modellseite.

@ Unabhéangig von einem langen oder kurzen Hub kann die programmierte Geschwindigkeit bei zu kurzem Verfahrweg nicht erreicht werden.

© Je ldnger der Hub, umso niedriger muss die Maximal-Geschwindigkeit sein, um eine kritische Geschwindigkeit zu vermeiden.
Siehe dazu das Korrelationsdiagramm ,Hub und maximale Geschwindigkeit” auf der jeweiligen Modellseite.

® Bei der Berechnung der Verfahrzeit darf nicht nur die reine Verfahrzeit mit der eingestellten Geschwindigkeit betrachtet, sondern
es missen auch die Zeitanteile fiir Beschleunigung, Verzdgerung und Ausregelung berlicksichtigt werden.

2. Beschleunigung/Verzogerung

+Beschleunigung” ist die Geschwindigkeitsanderung pro Zeitintervall, mit der die Achse aus ihrer Ruhelage die
Sollgeschwindigkeit erreicht. ,Verzogerung” ist die Geschwindigkeitsanderung pro Zeitintervall, mit der eine sich
bewegende Achse zum Stillstand kommt. Beide werden in Programmen mit ,G“ angegeben (0,3 G = 2940 mm/s?).

<Achtung>

@ Je groBer der Wert der Beschleunigung (Verzogerung), umso schneller beschleunigt/verzégert die Achse und die Verfahrzeit
sinkt dementsprechend.

Hinweis: Eine Gberhohte Beschleunigung (Verzégerung) ist einer der Griinde fiir Fehler und Fehlfunktionen.

A Die Nennbeschleunigung (Verzogerung) betragt 0,3 G.
Obwohl die Obergrenze fir die Beschleunigung (Verzégerung) 1 G (bzw. 0,5 G bei vertikalem Einbau) betragt, fiihrt die
Erhéhung der Beschleunigung/Verzégerung zur Verringerung der Zuladung.

3. Einschaltdauer

Fir die ERC3-Baureihe wird die Einschaltdauer entsprechend der Umgebungstemperatur begrenzt, um den
Motor vor Erwarmung zu schiitzen. Deshalb ist die Achse mit einer Einschaltdauer zu betreiben, die den
Wert im unten abgebildetem Diagramm nicht Gberschreitet.

<Achtung>

Die unten angegebenen Einschaltdauergrenzen beziehen sich auf die Einstellung der Steuerung fiir hohe Ausgangsleistung.
Wenn diese Einstellung deaktiviert ist, verringern sich sowohl die Zuladung als auch die max. Geschwindigkeit, aber die Achse kann
mit 100%iger Einschaltdauer betrieben werden. Moglichkeiten zur Anderung dieser Einstellung finden sich in der Betriebsanleitung.

[Einschaltdauer]
= 80 N Standard-Typ Die Einschaltdauer ist der Nutzungsgrad als
X ! e s . .
< ! \ Prozentsatz der Zeit, in der die Achse einen Zyklus
270 : durchfah
= ] \ urchfahrt.
E 60 Reinraum-Typ 1 N -
§ Einfacher Staubschutz-Typ D= T x 100 (%) D: Einschaltdauer
S | ) Tu+Te Tu: Betriebszeit
50 i \504‘ (einschlieBlich Schubbetrieb)
20 28! 43% Tw: Stillstandszeit
0 5 10 15 20 25 30 35 40 E
Umgebungstemperatur (°C) e A
2 !
Die Zeitdauer eines Zyklusses wird wie folgt angenommen: -E !
Modell Zyklusdauer (Tw + Tr) $ 1
SA5C/RA4C max. 15 Minuten |
SA7C/RA6C max. 10 Minuten ; ‘
Hi . Beschleunigung | konst. Geschwindigkeit! Verzégerung ~ Stillstand
inweis:
Die Achse darf nicht mit einer Einschaltdauer hoher als dem zuldssigen Wert Betriebszeit Tw Stillstandszeit Ta
betrieben werden. Falls die Achse mit einer héheren Einschaltdauer betrieben
wird, verkirzt sich die Lebensdauer des Kondensators in der Steuerung. Zyklusdauer

9 ERC3



E RC3 RoboCylinder

4. Montage

Die erlaubte Montageposition fiir jeden Modelltyp ist in der Tabelle unten zu ersehen.

O: Montage moglich  A: Montage nur bei taglicher Inspektion zugelassen

Horizontal und eben Vertikal (Hinweis 1) Seitlich Deckenmontiert

Montage: | —=——1lllR
position

Typ

Standard-
Schlitten-Typ
(Spezifikation mit O O O (Hinweis 2) O
Spindelabdeckung)
(SA5C, SA7Q)

Einfacher
Staubschutz-
(Sggz]ilglzgg;)?ﬁ\it @) O /\ (Hinweis 3) /\ (Hinweis 3)
Edelstahlband)
(SA5C, SA7Q)

Reinraum-
Schlitten-Typ O O /\ (Hinweis 3) /\ (Hinweis 3)
(SA5C, SA7Q)

Standard-
Schubstangen-Typ O O O O
(RA4C, RA6CQ)

(Hinweis 1)  Wenn die Achse senkrecht verbaut ist, muss, wenn immer moglich, der Motor oben angeordnet sein. Ist der Motor unten
angebaut, gibt es zwar keine Probleme wahrend des normalen Betriebs. Wird die Achse jedoch (iber einen langeren
Zeitraum nicht betrieben, kann Fett je nach den herrschenden Umgebungsbedingungen austreten (insbesonders,
wenn die Umgebungstemperatur hoch ist). In seltenen Féllen kann auch Ol aus dem Grundrahmen in den Motor laufen.

(Hinweis 2) Wenn die Achse seitlich montiert ist, besteht die Gefahr des Eindringens von Schmutz in die Achse oder Verteilens
von Fett auf Fiihrung und Kugelumlaufspindel tiber Offnungen der freiliegenden Seite.

(Hinweis 3) Der einfach-staubgeschiitzte (mit Edelstahl-Abdeckband) oder der reinraum-geeignete Schlitten-Typ SA5C/SA7C kann
zwar in Seitenlage oder umgedreht an der Decke hdangend angebracht werden, muss aber dann téglich inspiziert werden.
Dies hat zu erfolgen, weil das Stahlband der Achse, wenn diese auf der Seite liegt oder von der Decke hangt, sich 16sen
oder verschieben kann.
Wenn die Achse dauerhaft unter diesen Bedingungen eingesetzt wird, kdnnen das Stahlband brechen oder sich andere
Probleme auftun. Daher ist die Achse tdglich zu kontrollieren; bei losem oder verschobenem Stahlband muss dessen
Montage angepasst werden.

« 10



ERC3 RoboCylinder

E Rc3 SASC @ Standard-Schlitten-Typ
- ® Achsbreite 50 mm

muder  ERC3 —SASC- | —a42p—[ J-[J1-[1J- [1J - [J -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub — E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental 420 Schrittmotor ~ 20: 20mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ ~ N:kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
12:12mm 4 PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM:Umgekehrte
6: 6mm 800: 800mm P N: Pulstreiber- XOIO: Sperzifizierte Referenzposition
3: 3mm (Schrittweite NPN-Typ Linge
S0mm) PLP: Pulstreiber-
* Siehe Seite 7 filr Eir iten der ifikation. PNP-Typ

C€ [Rolis

Einheit: mm
68.7

284.5~1034.5

beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,

aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer
Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. von 100 % betrieben werden.
14

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

| \ ‘ Steigung3 Néhere Informationen zur Anderung der
- i Vertikal
0f5 Steigung|3 Horizontal 12 erti Hochleistungseinstellung finden sich im
2 [ T \Steigungd 6 e | Betriebshandbuch. Angaben fiir die mégliche
gh \ EX \ Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
Bolo Steigung 12 26 - Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
N 6 \Y; Steig. 20 S S\te'gung 6 siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe

> s 55 2 2|5 Steigu‘ngoy Steig, 20 | gelten die Spezifikationen auf S. 29.

TS ~—— | 05 . .. . . . .
%0 40 60 80 1000 1200 140 0 20 400 600 800 1000 1200 7400 S|e3e Sk|9 fir weitere Sicherheitshinweise
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) un Er arungen'
(Weraseinstellung)

Modellspezifikation (Hochleistungseinstellung

M Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung |_Max. Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub | 50~450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) " | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung™._|(50mm-Schritte] (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

ERC3-5A5C-1-42P-20-[D]-[@)] 20 65 1 20 1120 1115| 935 | 795 | 680 | 585 | 510
ERC3-5A5C-1-42P-12-[D]-[@)] 12 9 25 S0-800 12 900 | 805 | 665 | 560 | 475 | 405 | 350 | 300
ERC3-5A5C-1-42P-6-(D]-[@]-[®)]- [@) 6 18 6 o 6 | 450 | 400 | 330 | 280 | 235 | 200 | 175 | 150
ERC3-5AsC-1-42P-3-(D]-[@]-[3)] 3 20 12 3 225 | 200 | 165 | 140 | 115 | 100 | 85 | 75

Erkldrung der Ziffern Hub E/A—Typ Kabelléinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellingen |_optonen |
Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 3
P (1m) Umgekehrte
(SRtaEd:rdkl@;)ell) S (3m) Referenzposition NM 8
oboterkabe M (5m)

Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m)

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.

1 1 ERC3-SA5C



E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

. Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. ~ WWW.€U ObOCY“I'Idef-de .

3 41 2 *1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.
2-p4, H7 Tiefe 6’} 20'20'5 }4"\/14 Tiefe 8 Kabeldetails siehe Seite 38.
Referenzfliche SE: Hub-Endpunkt
.3
28 E’/: ME: Mechanischer Endpunkt
wn =
2 |5 P— i o g
T = *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der Schlitten
0 e 1‘¢45 i zum ME.
bt su% 81&)% Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
Detailansicht von X =3 umgebenden Teile nicht berihrt.
(Bohrloch und g ﬁg
Referenzflache) ne< *3 Referenzposition fiir die Berechnung des
Offset-Referenzposition Ma- und Mc-Moments.
fur das Ma/Mc-Moment *3
L Teaching-Anschluss
3 142.5
57 236 Hub 51 ; ;ME - F 105.7 Kab;|5:j€Ck' "
3 verbindung
ME[[SE HOME|| T
3 1 ‘ ==
©a - ——I 1 S|
—_ :ng < ~
¥ N
47
x5
55.3 J-Landloch Tiefe 5.5 2-g4, H7 Tiefe 5.5 Abmessungen bei Bremsspezifikation
G-M4Tiefe7  (vom Rahmenboden) Dx100P (vom Rahmenboden) *Modelle mit Bremsspezifikation haben i.Vgl. zur Standardspezifikation eine

erweiterte Gesamtlange von 42.5 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht.

g P
io ° — @ * © /@ a\r@&( f 225 185 105.7
— — . .
- ,_g

L4l

A « ~ « b E—;EQE
—
Detailansicht von Y M Cx100P 50 20 H-g4.5, Bohrung, @8 Flachsenkung, —_—
B (Abstand Passloch zu Langloch) Tiefe 4.5 (gegentiberliegend) _
A 44 143 Q _
Allgemeine Spezifikationen BAbmessungen und Gewicht pro Hub
Bezeichnung Beschreibung Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 010 mm, gerollt C10 L [2845]3345(3845| 4345 | 4845 | 5345 | 5845 6345 | 6845 | 7345 | 7845 | 8345|8845 | 9345 | 9845 10345
Wiederholgenauigkeit (1) £0.02 mm [+ 0.03 mm] A | 73 [100] 100200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
Spiel ax. 0.1 mm B 0 | 85 | 85 [ 185185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
Zuldssiges statisches Lastmoment Ma: 29.4 Nem, Mb: 42.0 Nem, Mc: 60.5 N-m < 0]0 ! 1 2 2 3 3 414 5 5 6 6 7 7
Zuldssiges dynamisches Lastmoment (*2) | Ma: 8.5 Nem, Mb: 12.2 Nem, Mc: 17.5 Nem D Y Y 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
F 142 | 192 | 242 | 292 | 342 | 392 | 442 | 492 | 542 | 592 | 642 | 692 | 742 | 792 | 842 | 892
Zuldssige Auskragung max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung G 2 2 2 6 6 8 8 110110 1121121141216 | 16 | 18
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend) H 4 4 6 6 8 8 10 [ 10 |12 |12 | 14 | 14 | 16 | 16 | 18 | 18
J 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
(*1) Der Wert in [] gilt fir ein Modell mit Steigung 20 mm. -
(2) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km. Gewicht(kg)f 1.4 | 1.5 | 1.6 | 1.7 [ 1.9 | 2.0 | 21 |22 |23 |24 (25|27 |28 |29 |30]31
Zuldssige Auskragung
Richtung des zuldssigen Lastmoments L
Ma Mb Mc Ma %
% / % L
o .
Steuerungen (in Achse eingebaut)
E/A-Typ
Fiir Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhéltlich. Wahlen Sie den fiir lhre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl
Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale von Positionie-
rungspunkten

Eingangs-

Stromverbrauch Referenz-
spannung seite

Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- - AP NP mit NPN-Ein-/Ausgéngen
Spezifikation) ERC3-SASC--42P-LI-LI-NP-LI-0) (fiir Ubersee-Einsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
PEA-Typ (PNP- : 129D -PN-- mit PNP-Ein-/Ausgéngen, aktiv:
Spezifikation) B e e der max. 16 Positionen i 3.5 Anom.
ansteuern kann
DC24V 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3-SA5C-1-42P-[1-[J-PLN-J-0J der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3-SA5C-I-42P-[J-[J-PLP-[I-] der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt

ERC3-SA5C 1 2



ERC3 RoboCylinder

E Rc3 SA7C @ Standard-Schlitten-Typ
- ® Achsbreite 74 mm

muder  ERC3 —SA7C- | —-s56P—[ J-[ - [ - ] - [J -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub ~— E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental 561 Schrittmotor ~ 24: 24mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ ~ N:kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
16: 16mm 4 PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM:Umgekehrte
8: 8mm 800: 800mm P N: Pulstreiber- XOIO: Sperzifizierte Referenzposition
4: 4mm (Schrittweite NPN-Typ Linge
S0mm) PLP: Pulstreiber-
* Siehe Seite 7 filr Eir iten der ifikation. PNP-Typ

C€ [Rolis

85 Einheit: mm

347.5~1097.5
64

beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. von 100 % betrieben werden.
o= ‘ 25 ‘ " i <
15l-Steidung 4} Horizontal 2 Ste‘igung 4 Vertikal Nahere Informationen zur Anderung der
40 Steiaing 8 20 Hochleistungseinstellung finden sich im
2% N reiapnd ° \ Betriebshandbuch. Angaben fiir die mogliche
=30 =15 L [
2% TN ‘ 2 i \Steiguhg 8 Zuladung .zurjewe!llge.n GeschW|pd|gke|t/
£ 17718\ \\ N\3teigung 16 210 Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
M =T AN Rl | Steigung 16 siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe
10 - 5 T . . .
5 \4 \\ 2\Si sjg. 24 : 457 35 \1“\ Steig. 24 gelten die Spezifikationen auf S. 29.
| ~— 1 . " . . s .
0 0 9.
30 @0 0 ®0 To0 T Tao 0 00 0 G0 80 oo 100 o | ° 'egi Sk|9 filr weitere Sicherheitshinweise
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) un rklarungen.

(Werkseinstellung)

Modellspezifikation (Hochleistung

M Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung | Max. Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub | 50~550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Horizontal (kg Vertikal (kg) (mm) Steigung (50mm-Schritte) | (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)

ERC3-5A7C1-56P-24-[D)]-[@)]-[B)-[@)] 24 17 3 24 1200 1130 | 975 | 850 | 745
ERC3-5A7C-1-56P-16-[D)]-[@)]-[B)]-[@)] 16 35 6 o800 16 | 980 | 880 | 750 | 645 | 565 | 495

ERC3-5A7C1-56P-8- (D] [@].[3)]-[@)] 8 40 14 Schritten) 8 490 | 440 | 375 | 320 | 280 | 245
ERC3 -5A7C-1-56P-4-[D)]-[@)]-[B)]-[@)] 4 45 22 4 210 185 | 160 | 140 | 120

Erklérung der Zifferm [®]Hub [@]E/ATyp [@]Kabellinge [@]Optionen Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)
Kabellingen |_optionen ________________________|
Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 3
P (1m) Umgekehrte
(S;agd:rdll(a;)ell) S (3m) Referenzposition NM 8
oboterkabe M (5m)

Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m)

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.

1 3 ERC3-SA7C



E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen tber :
. unsere Internetseite herun('t;erladen. WWW-EII-I'ObOCyhndeI'.de

@ 64 5 *1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.

Referenzfliche 2-¢5, H7 Tiefe 10 323211 4-M5 Tiefe 10 Kabeldetails siehe Seite 38.
" 29.5 s’g SE: Hub-Endpu}r:kt sounk
3 I ] ME: M ni r Endpun
A : j\ ‘ echanische punkt
m*** 5& {#@— - - - @}» - @ *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der Schlitten
o 5.5 S i% zum ME.
Do ‘. = = ‘L Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
De(‘gc','ﬁﬂﬂﬁﬂ‘u"n"d” X N T o= umgebenden Teile nicht berihrt.
Referenzfliche) §§E
e *3 Referenzposition fiir die Berechnung des
Offset-Referenzposition Reg Ma- und Mc-Moments.

fiir das Ma/Mc-Moment *3
Teaching-Anschluss

L
F 173
32 Kabelsteck-
g Hub 76 R ZO ME *2 134.5 verbindung *1
ET ME Home]||
T 0
IF ¢
J-Langloch, Tiefe 6 Ab : : f
4 messungen bei Bremsspezifikation
Y {vom Rahmenbaden} H-05.5, Bohrung, 09.5 Flachsenkung, *Modelle mit Bremsspegﬁkation habeniVgl zurseandardspeziﬁkation eine
G»MS—‘I'lefeQ\ \ Dx100P Tiefe 5.5 (gegenberliegend) enweiterte Gesamtlange von 51 mm und ein um 0.5 kg erhohtes Gewicht.
5 AW 224
v\ ® + © * G a 4%@ ‘ 51 1345
o ol = >t< -
af [ 1 A= E ; - ‘
< \ j @ + @ < @ ¢ =
I
K-04, H7 Tiefe 6 —_—
Y Cx100P 30 . —
B (Abstand Passloch zu Langloch) g.5\(vom Rahmenboden) —
Detailansicht von Y A 80 v 173.5
Allgemeine Spezifikationen HAbmessungen und Gewicht pro Hub
Bezeichnung Beschreibung Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 212 mm, gerollt C10 L 347.5|397.5|447.5|497.5|547.5|597.5 | 647.5|697.5 | 747.5|797.5 | 847.5|897.5| 947.5| 997.5 |1047.5/1097.5
Wiederholgenauigkeit (*1) £0.02 mm [+ 0.03 mm] A 0 | 100|100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
Spiel max. 0.1 mm B 0 | 85 | 85 | 185|185 | 285|285 | 385|385 | 485|485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 70.0 Nem, Mb: 100.0 N-m, Mc: 159.5 Nm ¢ U U 2 2 3 3 4| & 2 2 6|6 7 7 8 8
Zuldssiges dynamisches Lastmoment (*2) | Ma: 17.7 Nem, Mb: 25.2 Nem, Mc: 40.3 N-m D Y Y 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
[F 174.5|224.5|274.5|324.5|374.5| 424.5 | 4745 | 524.5 | 574.5 | 624.5 | 674.5 | 724.5 | 774.5 | 824.5 | 874.5 | 924.5
Zuldssige Auskragung max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung G 2 6 6 8 8 110110 121121414 16| 16 | 18 | 18 | 20
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend) H 4 4 6 6 8 8 10 |10 | 12 | 12 | 14 | 14 | 16 | 16 | 18 | 18
J 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
(*1) Der Wert in [ ] gilt fiir ein Modell mit Steigung 24 mm.
(*2) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km. K 2 2 2 3 3 E 2 3 3 3 2 3 3 3 E £
Gewicht(kg)| 3.2 | 3.4 | 3.6 |38 |40 |43 |45 |47 |49 |51 |54 |56 |58 |60 |62]65

Zuléssige Auskragung
Richtung des zuldssigen Lastmoments L
Ma Mb Mc Ma %
% / % <

Steuerungen (in Achse eingebaut)
E/A-Typ

Fiir Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhaltlich. Wéhlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl

Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale von Positionie-
rungspunkten

Eingangs-

Stromverbrauch Refefenz‘
spannung seite

Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- ~ 1-EEP-F NP mit NPN-Ein-/Ausgéngen
Spezifikation) ERC3-SA7C-56P-LI-LI-NP-LI-0) (fiir Ubersee-Einsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
PEA-Typ (PNP- ~ EAP_-F-PN.- mit PNP-Ein-/Ausgdngen, aktiv:
Spezifikation) ) ERC3-5A7C:1-56P-II:EI-RN: (o] der max. 16 Poksitionen e 3.5Anom.
1
ansteuern kann DC24V 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3-SA7C-I-56P-1-00-PLN-0J-OJ der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3-SA7C-I-56P-[1-00-PLP-[I-01 der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt

ERC3-SA7C 1 I



ERC3 RoboCylinder

E Rc3 RA4C @ Standard-Schubstangen-Typ
- ® Achsbreite 45 mm

mudr  ERC3 —RA4C- | —a2p— [ J-[J-[1J- 1 - [J -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub ~— E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental ~ 420J Schrittmotor  20: 20mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ N: kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
12: 12mm 1§ PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM : Umgekehrte
6: 6mm 300:300mm  p|N: Pulstreiber- XOO: Spezifizierte ‘Referenzposmon
3: 3mm (Schrittweite NPN-Typ Liange E_II__ :Kzansch .
S0mm) PLP: Pulstreiber- :Montage
*Siehe Seite 7 fiir Einzelheiten der ifikation. PNP-Typ

C€ [Rolis

Einheit: mm

Hub
50~300

beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. von 100 % betrieben werden.
2 . . N

e Horizontal 18 S‘E ] . Vertikal Nahere‘lnforma.tlonen zurAnderupg c.ier

B Y i 16— 3E19uNg Hochleistungseinstellung finden sich im
Dol Steig. 3 \Steigung 6 e \ Betriebshandbuch. Angaben fiir die mégliche
225 N E’}é Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
B2 e TN Steigng 12 2 \ \|Steigung|6 Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
S 16| \N—_3teigung < AN : 2 .

N 6l N - siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe
10 6o 4 T Steigung 12 ; elten die Spezifikationen auf S. 29
s S—— Steig. 20 Sl 35 AN | Steig. 20 9 p s
. 4 05 . .. . . . . .
%0700 200 300 400 500 600 700 80 900 %0700 200 300 400 500 600 700 800 900 SmQE Sk|9 fir weitere Sicherheitshinweise
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) un rklarungen.
(Weraseinstellung)

Modells

M Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung|Max. Zuladung (Hinweis 1) | Max. Schubkraft Hub Hub | 50~200 250 300
CCE (mm) | Horizontal (kg) Vertikal (kg) (N) (mm) Steigung (50mm-Schritte) | (mm) (mm)
ERC3-RA4C-1-42P-20-[D]-[@)] 20 12 2 56 20 800

ERC3-RA4C-1-42p-12-[(D]-[@)] 12 25 45 93 50~300 12 700 695 485
ERC3-RA4C--42p-6-[D]-[@]- O] [@] 6 40 12 185 "s”cﬁﬁti‘lﬁ‘) 6 450 345 240
ERC3-RA4C-1-42P-3-[D]-[@)] 3 40 18 370 3 225 170 120

Erkldrung der Ziffern Hub E/A—Typ Kabelléinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellingen |_optionen ________________________|
Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 3
P (1m) Umgekehrte
(SRtagd:rdkka;)ell) S (3m) Referenzposition NM 8
oboterkabe M (5m) Flansch FL 3
Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m) Montagefuld FT 8

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.

1 5 ERC3-RA4C



E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen C

eichnungen tiber

unsere Internetseite herunterladen.

Detailansicht von A

g
T
4-M6Tiefe12 |3
28
~ 3 <
g £2
= a3
~ a
~ ~N M
I
\om J"ﬁ
5 o
o~

e
0 e
M4

Vierkantmutter zur
Befestigung in T-Nut
(4 Stiick mitgeliefert)

Allgemeine Spezifikationen

www.eu.robocylinder.de

305 4
22 8 (Schliisselweite) *3 -
N _ _ E
B ‘Ei Ny S
M10x1.25/
I g 11
HOME||ME *2 105.7
“@E SE [} F (Effektive Lange der T-Nut) 144
Hub 39 L

Abmessungen bei Bremsspezifikation

*Modelle mit Bremsspezifikation haben i.Vgl. zur Standardspezifikation eine
erweiterte Gesamtlange von 42.5 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht.

|(19.6)

Schubstangen-Endmutter

48.1

Teaching-Anschluss

Kabelsteck-
verbindung *1

27.2

BAbmessungen und Gewicht pro Hub

*1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.
Kabeldetails siehe Seite 38.
SE: Hub-Endpunkt
ME: Mechanischer Endpunkt

*2 Beim Referenzpunktfahren fahrt die Schub-
stange zum ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange
die umgebenden Teile nicht bertihrt.

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert
je nach Modell.

Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*1) Der Wert in [ ] gilt fir ein Modell mit Steigung 20 mm.

Bezeichnung Beschreibung Hub 50 100 150 200 250 300
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10 L 286 336 386 436 486 536
Wiederholgenauigkeit (*1) +0.02 mm [+ 0.03 mm] F 142 192 242 292 342 392
Spiel (*1) max. 0.1 mm [max. 0.2 mm] Gewicht (kg) 1.4 1.7 2.0 23 26 2.9
Schubstangen-Durchmesser 225 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1.5 Grad

Steuerungen (in Achse eingebaut)

E/A-Typ

Fir Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhéltlich. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Ansicht

Bezeichnung

PEA-Typ (NPN-
Spezifikation)

PEA-Typ (PNP-
Spezifikation)

Pulstreiber-Typ
(NPN-
Spezifikation)

Pulstreiber-Typ
(PNP-
Spezifikation)

Merkmale

Einfacher E/A-Steuerungstyp
mit NPN-Ein-/Ausgangen

Max. Anzahl
von Positionie-
rungspunkten

Eingangs-
spannung

der max. 16 Positionen
ansteuern kann

ERC3-RAAC-42P-LJ-L-NP-L-0] (fiir Ubersee-Einsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann
Einfacher E/A-Steuerungstyp
ERC3-RA4C-1-42P-C1-CI-PN-C1-0) Bl AP A VST 16

ERC3-RA4C-I1-42P-00-00-PLN-00-0O0

NPN-Pulstreibertyp,
der einen differentiellen
Leitungstreiber unterstutzt

DC24v

ERC3-RA4C-I-42P-00-0J-PLP-O0-0J

PNP-Pulstreibertyp,
der einen differentiellen
Leitungstreiber unterstutzt

Referenz-

Stromverbrauch .
seite

Hochleistungs-
einstellung
aktiv:

3.5 Anom.

4.2 A max. 30
Hochleistungs-
einstellung
inaktiv:
22A

ERC3-RA4C 1 6



ERC3 RoboCylinder

E Rc3 RAGC @ Standard-Schubstangen-Typ
- @ Achsbreite 64 mm

muder  ERC3 —RA6C— | —s56P—[ J—-[ J—-[J - [ - [J] -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub ~— E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental 56 Schrittmotor 24 : 24mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ N: kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
16: 16mm 1§ PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM : Umgekehrte
8: 8mm 300:300mm  p|N: Pulstreiber- XOO: Spezifizierte ‘Referenzposmon
4: 4mm (Schrittweite NPN-Typ Liange E_II__ :Kzansch .
S0mm) PLP: Pulstreiber- :Montage
*Siehe Seite 7 fiir Einzelheiten der ifikation. PNP-Typ

Einheit: mm
85
Hub

50~300

334.5~584.5

beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist

(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-

dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

B Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
Bei der ERC3-.Seri.e sinkt aufgrund der SchrittmoEor—Charaktgristik qie Zuladung, W(.ann.die Qeschwindigkeit anstgigt. die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht. aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer

Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. von 100 % betrieben werden.

80 - 30 ; ‘ - . 5

ol—steig.4 [ 1o T Steig. 4 Vertikal Nahere Informationen zur Anderung der

solss 1\ = Hochleistungseinstellung finden sich im
2, A—Isteiqund 8 S0k Betriebshandbuch. Angaben fiir die mogliche
2w \ EN Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
25 ‘V e :S Stdigund 8 Beschleunigqu bei gktiver Hochleistungstufe
™~ Y K. Steigung 16 <10 W~ : siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe

&l NS Steig. 24 5|8 P Steigung 16 : gelten die Spezifikationen auf S. 29.
10 N A N5 2 Steig. 24
0 s ol3 3 2 Siehe S. 9. fiir weitere Sicherheitshinweise
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 d Bk
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistunasstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) un r arungen'
(Werkseinstellung)

H Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung|_Max. Zuladung (Hinweis 1) | Max. Schubkraft Hub ) Hub 50~250 300
(mm) | Horizontal (kg) Vertikal (kg) (N) (mm) Steigung (50mm-Schritte) (mm)
24 25 3 182 24 800 <600>
16 45 8 273 50~300 16 700 <560>
(in 50 mm-
8 60 17.5 547 Schritten) 8 420 400
4 70 25 1094 4 210<175> 210<175>
Erklarung der Ziffern Hub E/A-Typ Kabellinge Optionen Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb.  (Einheit: mm/s)
Kabellingen |_optionen ________________________|
Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 3
P (1m) Umgekehrte
(SRtagd:rdkka;)ell) S (3m) Referenzposition N 8
oboterkabe M (5m) Flansch FL 3
Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m) Montagefuld FT 8

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.
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E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen tiber A
(] i e L WWW-EU-TObOCyllnder.de

405 5 4
30.5 10 (Schlusselweite) *3

@30,
i
I

[aa)
s
Q

<
Detailansicht von A b 1
M14x1.5
g
4-M8 Tiefe 16 g _ Teaching-Anschluss
28
55 Kabelsteck-
\ 5 E verbindung *1
- " L0 \\
nl o 1
0N + B - =
y e
25 A ME||SE  sE|[ME*2 134.5
50 | M 3 3 F (Effektive Lange der T-Nut) 1765
64 Hub _|_ 495 L
69 ’ *1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.
Kabeldetails siehe Seite 38.
Abmessungen bei Bremsspezifikation SE: Hub-Endpunkt
2 *Modelle mit Bremsspezifikation haben i.Vgl. zur Standardspezifikation eine ME: Mechanischer Endpunkt
erweiterte Gesamtlange von 51 mm und ein um 0.5 kg erhohtes Gewicht.
5 1 ji\ *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt die Schub-
=T <9, 5 stange zum ME.
D ﬁ o® R _ Achten Sie darauf, dass die Schubstange
i N —_— die umgebenden Teile nicht beriihrt.
| ] . . .
Vierkantmutter zur Schubstangen-Endmutter 5 *3 F)IE Ausrichtung der Achsmutter variiert
Befestigung in T-Nut je nach Modell.
(4 Stiick mitgeliefert) 51 | 1345
227.5
Allgemeine Spezifikationen BAbmessungen und Gewicht pro Hub
Bezeichnung Beschreibung Hub 50 100 150 200 250 300
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 812 mm, gerollt C10 L 334.5 384.5 434.5 484.5 534.5 584.5
Wiederholgenauigkeit (*1) +0.02 mm [+ 0.03 mm] F 158 208 258 308 358 408
Spiel (*1) max. 0.1 mm [max. 0.2 mm] Gewicht (kg) 3.9 4.4 4.9 5.4 5.9 6.4
Schubstangen-Durchmesser 230 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1.0 Grad
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
(*1) Der Wert in [ ] gilt fir ein Modell mit Steigung 24 mm.
Steuerungen (in Achse eingebaut)
E/A-Typ
Fir Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhaltlich. Wéhlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.
Max. Anzahl :
Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale von Positionie- E";%i’:%s' Stromverbrauch Re:gfenz—
rungspunkten P 9
Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- X RPN mit NPN-Ein-/Ausgéngen
Spezifikation) ERC3-RAGC--56P-LI-LI-NP-L-LJ (fiir Ubersee-Einsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
AR (PN | ERC3-RA6C-I-56P-01-CI-PN-C1-01 P T AR, 16 aktiv:
Spezifikation) der max. 16 Positionen 3.5 A nom.
ansteuern kann
DC24V 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3-RA6C-I-56P-[J-(1-PLN-1-0J der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstutzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3-RA6C-I-56P-[1-[J-PLP-[J-C] der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber untersttitzt

ERC3-RA6C 1 8



E Rc3 RoboCylinder

E RC3 C R SASC @ Reinraum-Schlitten-Typ
= @ Achsbreite 50 mm

muder  ERC3CR—-SASC— | —a42p—[ J-[J-[1J - ] - [ -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub ~— E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental  42[1 Schrittmotor ~ 20: 20mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ ~ N:kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
12: 12mm 1§ PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM:Umgekehrte
6: 6mm 800:800mm  pN: Pulstreiber- XOO: Spezifizierte Referenzposition
3: 3mm (Schrittweite NPN-Typ Linge VR: Rechtsseitige
E PLP: Pulstreiber- Absaugrohrver-
*Si D . I " PNP-T: bindung
iehe Seite 7 filr Eir der ion. yp

C€ [Rolis

Einheit: mm
68.7

535 299.9~1049.9

50

beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer

B Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

Ken‘nlinien gelten fij‘r einen ‘Achsbetrieb mit 0,3 G. : Kenn‘linien gelten fi]l" einen Achsbetrieb mit 0,3 G. von 100 % betrieben Werdgn.
A . Steiguna 3 . Néhere Informationen zur Anderung der
0f5 Steigung|3 Horizontal 12 SRS Vertikal Hochleistungseinstellung finden sich im
2 [ T \Steigund 6 e | Betriebshandbuch. Angaben fiir die mégliche
gh \ =8 \ Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
Bolo Steigung 12 26 - Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
NTEs <7 Steig. 20 <y iy %’9””9 6 siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe
> 5 55 ples StEIQU‘rWQO;Z Steig, 20 —| gelten die Spezifikationen auf S. 29.
0200 40 60 800 1000 1200 1400 200 0 = 600 \séﬁoo 10230 1400 Siehe S. 9 fir weitere Sicherheitshinweise
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) Und Erklarungen'

(Werkseinstellung)

Modellspezifikation (Hochleistungseinstellung

M Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Modell Steigung |_Max. Zuladung (Hinweis 1 Hub Hub | 50~450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 |Ansaugrate
(mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung™_| 50mm-Schitie] (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (N/min)
ERC3CR-SA5C-1-42P-20-|D]-[@) 20 65 1 20 1120 1045| 900 | 785 | 690 | 610 | 80
ERC3CR-SASC-1-42P-12-[(D)] 12 9 25 50-800 12 | 900 |795|665 570|490 | 425|375 |330| 50
ERC3CR-SASC-1-42P-6-[D]-[@)] 6 18 6 o 6 | 450 | 395|335 |285| 245|215 (185|165 30
ERC3CR-SA5C-1-42P-3-|D|-|D|-|® 3 20 12 3 225 | 195|165 | 140 | 120|105 | 90 | 80 15
Erkldrung der Ziffern Hub E/A—Typ Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellingen |_optonen |
Name Code Seite
T Kabelcod
P abeicode Bremse B 8
P (1m) Umgekehrte
Standardkabel S (3m) Referenzposition NM 8
(Roboterkabel) —
M (5m) Rechtsseitige VR 3
Speziallingen X06 (6m) ~ X10 (10m) Absaugrohrverbindung

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.
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E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen tiber A
. unsere Internetseite herungerladen WWW-EU-I'ObOCyhlIder-de .

*1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.
Kabeldetails siehe Seite 38.
SE: Hub-Endpunkt

2-94 H7 Tiefe 6 15.5 9__155 4-M4Tiefe 9 ME: Mechanischer Endpunkt
[T 7 *2Beim Referenzpunktfahren fahrt der
‘%@ e %H g Schlitten zum ME.
© N © @ I Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
‘h‘% B oRe ® 7’% umgebenden Teile nicht berihrt.
26 £0.02
@ (Abstand g4H7) 19+0.02 @ ‘ *3 Referenzposition fiir die Berechnung des
Offset- 30 43 Ma- und Mc-Moments.
Referenz- L
osition
r die 32 K 105.7 Teaching-Anschluss
Momente *3 8 -2 6 20 Hub 90 34.2
ME *2 Kabelsteck-
3 8 PN — abelstec|
5 1 bind *1
ME| SE Q@\\\s"v w ﬁ/ ‘ verbindung
™~ o ol & I [ =
e
Bl . —= =—— ==~
QAo 0 — 5 (==l
< ~ —
™) = 1 =
e i~ * 204H7 43‘20 kenwand durchdringend 5
[17.2  H-Langloch, eine Deckenwand durchdringend -04H7, eine Deckenwand durchdringen .
g 5 (max. \glersenktiefe7 vom Rahmenboden)g Bx100P (max. Versenktiefe 7 vom Rahmenboden) Abmessungen l?e'
Ny Absaugrohr- S ® Bremsspezifikation
i anschluss ¥4 Q =i *Modelle mit Bremsspezifikation haben i.Vgl. zur
™ 7 e Standardspezifikation eine erweiterte Gesamtlange
a - + -@- K @\—‘ @ 9 von 42.5 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht.
Detailansicht von Y S f & 148.2
: ©- < ©- 4 © - u ® 9 ot 42.5 105.7
T
D-M4 F-g4.5, Bohrung, I
Tiefe9 | A Cx100P 50 |20 08 Flachsenkur?g, )
J (Abstand g4H7-Bohrung zu Langloch) Tiefe 5.5 (gegeniiberliegend) I
A 62 _
Detailansicht
Bohrloch *4 Absaugrohr-Aussendurchmeser: 6
Allgemeine Spezifikationen BAbmessungen und Gewicht pro Hub
Bezeichnung Beschreibung Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 910 mm, gerolit C10 L 299.91349.91399.9|449.9|499.9|549.9|599.9 |649.9 [699.9 | 749.9| 799.9 | 849.9|899.9| 949.9| 999.9 [1049.9
Wiederholgenauigkeit (*1) +0.02 mm [+ 0.03 mm] A 73 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
Spiel max. 0.1 mm B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 18.6 N-m, Mb: 26.6 N-m, Mc: 47.5 N-m c 0 0 1 1 2 2 3 3 S| 5 6 6 7 7
Zulassiges dynamisches Lastmoment (*2) | Ma: 5.8 N-m, Mb: 8.3 Nem, Mc: 14.8 N-m D 4 4 4 6 6 8 8 |10 110112121414 16 16 |18
— - - F 446|688 10]10]12]122][14]14]16]16]18]18
Zulissige Auskragung macy=ommliniMagiMbiMaRichtung G 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend) H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) J 0 | 85|85 [185]185|285 285|385 385|485 | 485 585 | 585 | 685 | 685 | 785

(*1) Der Wert ifnﬁlgi'f ffgf ei';MOde” mit Steigung 20 mm. 244.2(294.2[344.2(394.2 | 444.2| 494.2[544.2| 594.2 | 644.2( 694.2| 7442 | 794.2| 844.2 | 894.2 | 944.2
(*2) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km. Gewicht(kg)| 1.6 | 1.8 | 2.0 | 21 | 2.3 | 25 | 2.6 | 2.8 | 3.0 | 3.1 | 33 | 3.5 | 3.6 | 3.8 | 40 | 4.1

Zuléssige Auskragung
Richtung des zuldssigen Lastmoments L
Ma Mb Mc Ma %
% / % <

Steuerungen (in Achse eingebaut)
E/A-Typ
Furr Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhéltlich. Wahlen Sie den fiir hre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl

=
©
D
[

Eingangs- Stromverbrauch Referenz-
spannung seite

Bezeichnung Ansicht Merkmale von Positionie-
rungspunkten

Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- g AP LN P mit NPN-Ein-/Ausgangen
Spezifikation) ERC3CR-SA5C-I-42P-0-0-NP-1-0J (fir Ubersee-Einsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
PEA—Typ (I?NP— ) ERC3CR-SA5C-1-42P-C1-C1-PN-CI-C] | Mit PNP-Ein-/Ausgangen, 16 aktiv:
Spezifikation) i der max. 16 Positionen 3.5Anom.
ansteuern kann
DC24V 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3CR-SA5C-1-42P-[J-[0-PLN-[J-0J | der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3CR-SA5C-I-42P-[0-00-PLP-CI-OJ | der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber unterstutzt

ERC3CR-SA5C 2 O



E Rc3 RoboCylinder

E R R A7 @ Reinraum-Schlitten-Typ
= @ Achsbreite 73 mm

muder  ERC3CR-SA7C- | —s56P—[ J—-[ - [J - [ - [J] -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub ~— E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental 56 Schrittmotor ~ 24: 24mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ N: kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
16: 16mm 1§ PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM:Umgekehrte
8: 8mm 800:800mm  pN: Pulstreiber- XOO: Spezifizierte Referenzposition
4: 4mm (Schrittweite NPN-Typ Linge VR: Rechtsseitige
EL PLP: Pulstreiber- Absaugrohrver-
*Si L e " PNP-T: bindung
iehe Seite 7 filr Eir der ion. yp

C€ [Rolis

85 Einheit: mm

372.2~1122.2

beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer

B Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

Kennlinien gelten fir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. von 100 % betrieben werden.

42 Steidung 4} Horizontal E) Ste‘igung 4 Vertikal Nahere Informationen zur Anderung der

40 — 20 Hochleistungseinstellung finden sich im
2% \oteioung 8 ) \ Betriebshandbuch. Angaben fiir die mogliche
g’;g TN b T \Steiguhg 8 Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
Bohy- 8\ |\ NSteigung 16 210 Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
™15 ‘\\ AN S s \ Steigung 16 siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe

12 \ N ———5teig. 24 S a5t W3] —L_ Steig. 24 gelten die Spezifikationen auf S. 29.

7 —7 3 3 N . ] . . . . Lo .
%20 0 60 B0 1000 1200 1400 % 6(‘)0 800 1000 1200 1400 siehe s. 9 fir weitere Sicherheitshinweise
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) Und Erklarungen'

(Werkseinstellung)

M Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Modell Steigung|_Max. Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub | 50~550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | Ansaugrate
(mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung™_|(S0mm-Schite)|  (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) |  (NI/min)
ERC3CR-SA7C-1-56P-24-| D) 2 17 3 24 1200 |1155/1010| 890 | 790 | 90
ERC3CR—SA7C—I—56P—16— 16 35 6 50~800 16 | 389 | 883, | 750 | 655 | 580 | 515 70

(in 50 mm-

ERC3CR-sA7C-1-56p-8-[D)-[@)- [ [@] | 8 40 14 Schritten) 8 | 490 | 430 | 375 | 325 | 290 | 255 40
ERC3CR-5A7C-1-56p-4-[D]- |- [B]-[@] | 4 45 22 4 210 185 | 160 | 145 | 125 30

Erklérung der Zifferm [®]Hub [@]E/ATyp [@]Kabellinge [@]Optionen Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)
Kabellingen |_optionen _____________________|
Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 8
P (1m) Umgekehrte
Standardkabel S (3m) Referenzposition N €
(Roboterkabel) —
M (5m) Rechtsseitige VR 8
Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m) Absaugrohrverbindung

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.
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E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen tber :
‘ unsere Internetseite herun%erladen. WWW-EU-I'ObOCyhnder.de .

*1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.
Kabeldetails siehe Seite 38.
SE: Hub-Endpunkt

2-¢5,H7 Tiefe 10 20_ 20 20 4-M5 Tiefe 10

B 5o o= o ME: Mechanischer Endpunkt
° o = %2 Beim Ref kifahren fahrt d
5 o S eim Referenzpunktfahren fahrt der
H@ L B Te e ) Schlitten zum ME.
0 Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
39+0.02 00 umgebenden Teile nicht beriihrt.
*4 Absaugrohr-Aussendurchmeser: 28 (Abstand @5H7) 3220
Offset- = 2.2 *3 Referenzposition fiir die Berechnung des
Referenz- L Ma- und Mc-Moments.
bosition 48 K 134.5 Teaching-Anschl
Hrdie .3 8 32 78 205 Hub 128 392 eaching-Anschluss
3 ) 3 Kabe_lsteck-
ﬁq% \Q\é\“& Home /| | verbindung *1
E 1 o P i A— |
pal vV
g V | e
N ® M € 2 %% =———
b o =~ —
a
o loy 17 U |
Rechtsseitig 71 Standard 40 58.7

73 25.5
F-06, Bohrung, 09.5 Flachsenkung, .
g 5 H-Langloch, eine Deckenwand durchdringend Tiefe 11 (gegeniberliegend) Abmessun‘gen b_el
io (max. Versenktiefe 12 vom Rahmenboden E-g4H7, eine Deckenwand Bremsspezifikation
1 Absaugrohranschluss *4 Bx100P © durchdringend (max. Versenk- * Modelle mit Bremsspezifikation haben i.Vgl. zur
D-M5 Tiefe 11 ' 7 tiefe 12 vom Rahmenboden) Standardspezifikation eine erweiterte Gesamtlédnge
= Semm =L von 51 mm und ein um 0.5 kg erhdhtes Gewicht.
Detailansicht vor;gs <3\ e rs é & o 185.5
" 51 134.5
ES \‘ 4 ES ES ®
= : —_—
_
o v Cx100P ‘ 30 .:.=
J (Abstand g4H7-Bohrung zu Langloch) =———
oo || A 80 255
Detailansicht 10 G 163.2
Bohrloch
Allgemeine Spezifikationen BAbmessungen und Gewicht pro Hub
Bezeichnung Beschreibung Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 012 mm, gerollt C10 L 3722|4222 (4722|5222 | 572.2 | 622.2 | 672.2 | 7222 | 772.2 | 8222 | 8722 | 9222 | 972.2|10222|10722|11222
Wiederholgenauigkeit (*1) +0.02 mm [+ 0.03 mm] A 0 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
Spiel max. 0.1 mm B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
Zuldssiges statisches Lastmoment Ma: 50.4 N-m, Mb: 71.9 Nem, Mc: 138.0 Nem C 1 1 2 2 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
Zuldssiges dynamisches Lastmoment (¥2) | Ma: 20.7 Nm, Mb: 29.6 N-m, Mc: 56.7 Nm D 4 6 6 8 8 10 |10 | 12 |12 | 14 | 14 | 16 | 16 | 18 | 18 | 20
— - - E 2 [3[3[3]3 33|33 [3]3[3][3][3]3
Zulassige Auskragung max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung 3 4 4 6 6 8 8 | 10|10 1211211411416 16| 18| 18
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend) G 199 | 249 | 299 | 349 | 399 | 449 | 499 | 549 599 | 649 | 699 | 749 | 799 | 849 | 899 | 949
Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
EZB gerWert ifn (1 gilt fitl)reindModell mistosggil?ung 24 mm. J 0 | 85 | 85 | 185|185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
asiert auf einer Lebensdauer von m.
Zulissige Auskragung K 237.7 | 287.7 | 337.7 | 387.7 | 437.7 | 487.7 | 537.7 | 587.7 | 637.7 | 687.7 | 737.7 | 787.7 | 837.7 | 887.7 | 937.7 | 987.7

Richtung des zuldssigen Lastmoments L Gewicht(kg)| 3.6 | 3.9 | 4.1 | 44 |47 |49 |52 |55 |57 |60 |63 |65|68|71|73]|76
Ma Mb Mc Ma %
% / % L

Steuerungen (in Achse eingebaut)
E/A-Typ

Fiir Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhéltlich. Wahlen Sie den fiir lhre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl

Eingangs- Stromverbrauch Referenz-
spannung seite

Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale von Positionie-
rungspunkten

Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- ERC3CR-SA7C-1-56P-C-C-Np-[3-07 | Mt NPN-Ein-/Ausgangen 16
Spezifikation) (fiir Ubersee-Einsatz), der max.
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
PEA-Typ (PNP- | ERC3CR-SA7C-1-56P-C1-01-PN-C-1 | ™MitPNP-Ein-/Ausgangen, 16 aktiv:
Spezifikation) f der max. 16 Positionen 3.5Anom.
ansteuern kann
DC24V 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3CR-SA7C-I-56P-[J-00-PLN-[J-CJ | der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3CR-SA7C-I-56P-[J-[J-PLP-CJ-[1 | der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber untersttitzt

ERC3CR-SA7C 2 2



ERC3 RoboCylinder

ERC3D-SA5C

@ Einfacher Staubschutz-Schlitten-Typ

@ Achsbreite 50 mm
muder  ERC3D-SASC- | —a42p—[ J-[J-[1J - [1J - [J -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub — E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental 420 Schrittmotor ~ 20: 20mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ N: kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
12: 12mm ¢ PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM:Umgekehrte
6: 6mm 800:800mm  P|N: Pulstreiber- XOO: Spezifizierte Referenzposition
3: 3mm (Schrittweite NPN-Typ Linge
S0mm PLP: Pulstreiber-
* Siehe Seite 7 filr Eir der ion. PNP-Typ
Einheit: mm
68.7
299.9~1049.9
beachten:

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

Kennlinien gelten fir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fiir einen Achsbetrieb mit 0,3 G.

\ \ T I
2% Ste‘igung3 Horizontal l-Steigung B yertikal
18
g 10
=) | -
<05 1 Steigung 6 g \
S E \
E 1049 \ Steigung 12 26
. ; 2 Steigung|6
N Jes \7 Steig. 20 Ny — S gung
5 I 2 .
5 5 55 b= Stelgu‘ngo152 Steig, 20 —
0 0 ~05 =05
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)  Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s)

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer
von 100 % betrieben werden.

Nahere Informationen zur Anderung der
Hochleistungseinstellung finden sich im
Betriebshandbuch. Angaben fiir die mogliche
Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe
gelten die Spezifikationen auf S. 29.

Siehe S. 9. fiir weitere Sicherheitshinweise
und Erkldrungen.

(Werkseinstellung)

seinstellung

pezifikation (Hochleistun

H Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung |_Max. Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub | 50~450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800

(mm) " | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung™._|(S0mm-Schiitte)) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

ERC3D-5A5C-1-42p-20- (D [@)]-[B) 20 65 1 20 1120 1045 | 900 | 785 | 690 | 610
ERC3D-5A5C-1-42p-12-[D]-| @) 12 9 25 50800 12 900 | 795 | 665 | 570 | 490 | 425 | 375 | 330
ERC3D-SASC-1-42p-6-[@)] 6 18 6 0 6 450 | 395 | 335 | 285 | 245 | 215 | 185 | 165
ERC3D-5A5C-1-42p-3-| D]-[@)]-[® 3 20 12 3 225 | 195 | 165 | 140 | 120 | 105 | 90 | 80

Erklarung der Ziffern Hub E/A—Typ Kabelléinge Optionen

Kabelldngen

(Einheit: mm/s)

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.

2 3 ERC3D-SA5C

Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 3
P (1m) Umgekehrte
(S;agd:rdkl@l?ell) S (3m) Referenzposition NM 8
oboterkabe M (5m)
Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m)




E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen tiber i
. unsere Internetseite herun%erladen. WWW-EU-I'ObOCYhnder-de .

*1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.

2-04,H7 Tiefe6  15.5 9__ 155 4-M4Tiefe9 Kabeldetails siehe Seite 38.
SE: Hub-Endpunkt
; - ME: Mechanischer Endpunkt
\P% = = = ;ﬁ
2 gj @ *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der
’h’% Ol ® | | Q] Schlitten zum ME.
26 +0.02 B p Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
[Abstaﬁd'@4H7) 19+0.02 umgebenden Teile nicht beriihrt.
30 43
Offset- *3 Referenzposition fiir die Berechnung des
Referenz- L Ma- und Mc-Moments.
position 32 K 105.7
fur die 6 20 6 78 Hab % 322 Teaching-Anschluss
Momente *3 ME *2
3_] 3 e Kabelsteck-
@7 NSE Home verbindung *1
~ ol | = -
@1 in i ] 1= ~ =
i | ii=
4 “ == R
o s Abmessungen bei
ic’ H-Langloch, eine Deckenwand durchdringend Bx100P 2-04H7, einel?gcfkenwand dﬂrchdrin end Bremsspe?iﬁ.kation‘
| (max. Versenktiefe 7 vom Rahmenboden) (max. Versenktiefe 7 vom Rahmenboden) *Modelle mit Bremsspezifikation haben i.vgl. zur
Standardspezifikation eine erweiterte Gesamtldnge
\ - H:%@ von 42.5 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht.
- @- s -©- % - @
Detailansicht von Y e © @\ = )] 148.2 1057
s b 4 © > O} u ® ol
2 wn T
7 - ~ Cx100P 50 20 F-g4.5,Boh 8 Flachsenk, I
///ﬁW‘W' X -@4.5, bohrung, @3 Flachsenk, _
T L L I Tiefe 5.5 (gegentiberliegend —
%l‘W“%’ Bl J (Abstand 04H7§ohrung zu Langloch) o (geg iegend) =
24.5 n 7 G 126.9 H
was || g =
Detailansicht
Bohrloch
Allgemeine Spezifikationen BAbmessungen und Gewicht pro Hub
Bezeichnung Beschreibung Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10 L 299.91349.91399.9|449.9 [499.9|549.9(599.9 | 649.9{699.9|749.9(799.9|849.9 |899.9 | 949.9 | 999.9 |1049.9
Wiederholgenauigkeit (*1) +0.02 mm [ 0.03 mm] A 73 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
Spiel max.0.1 mm B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
Zuldssiges statisches Lastmoment Ma: 18.6 N-m, Mb: 26.6 N-m, Mc: 47.5 Nem ¢ 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
Zuldssiges dynamisches Lastmoment (¥2) | Ma: 5.8 N-m, Mb: 8.3 N-m, Mc: 14.8 N-m D 4 4 4 6 6 8 8 10 110 |12 112 |14 |14 |16 | 16 | 18
— - - F 4 466 |88 ]10[10]12]122][14]14][16]|16]|18]18
Zulssige Auskragung maxysommiiniMaziMbzMaRichung G | 166216266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend) H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
Schutzklasse Achselement: IP30; Steuerelement: IP20 J 0 | 85 | 85 | 185|185 |285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
E*‘; Der Wert ifn [Tgilt fiti)feindModE" mit SteiEung 20 mm. K [194.2]244.2]294.2|344.2|394.2]444.2| 494.2[ 5442 | 594.2| 644.2 | 694.2| 744.2 | 794.2 | 844.2| 894.2| 944.2
*2) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km. o
Zulassige Auskragung Gewicht(kg)| 1.6 | 1.8 | 20 | 2.1 | 23 | 25 [ 26 | 28 | 3.0 | 3.1 |33 |35 |36 |38 |40 | 41

Richtung des zuldssigen Lastmoments

L
L

. .
Steuerungen (in Achse eingebaut)
E/A-Typ
Fur Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhaltlich. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl

Eingangs- Stromverbrauch Referenz-
spannung seite

Bezeichnung Ansicht Merkmale von Positionie-
rungspunkten

Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- ~ 1-49P-M--NP-- mit NPN-Ein-/Ausgangen
Spezifikation) ERC3D-SA5C-1-42P-LJ-L1-NP-LI-L] (fiir Ubersee-Einsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
PEA-Typ (PNP- g L BRSNS mit PNP-Ein-/Ausgéngen, aktiv:
Spezifikation) FHEPA(C = AU LA der max. 16 Positionen e 3.5A nom.
i ki
ansteuern kann DC2av 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3D-SA5C-I-42P-[J-(J-PLN-[J-C] | der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstiitzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3D-SA5C-I-42P-[J-0-PLP-[J-00 | der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber untersttitzt

ERC3D-SA5C 2 I



ERC3 RoboCylinder

@ Einfacher Staubschutz-Schlitten-Typ
® Achsbreite 73 mm

ERC3D-SA7C

muder  ERC3D-SA7C- | —s56P—[ ]-[ - [1 - [ - [J -]
tionen Baurehe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung —  Hub ~— E/A-Typ — Kabellinge — Steuerungstyp — Optionen
I: Inkremental 561 Schrittmotor ~ 24: 24mm 50: 50mm NP: PEA-NPN-Typ ~ N:kein Kabel P:1m CN: CON-Typ B :Bremse
16: 16mm ¢ PN:PEA-PNP-Typ ~ S:3m  M:5m NM:Umgekehrte
8: 8mm 800:800mm  pLN: Pulstreiber- ~ XOICI: Spezifizierte Referenzposition
4: 4mm (Schrittweite NPN-Typ Linge
S0mm PLP: Pulstreiber-
* Siehe Seite 7 filr Eir der ion. PNP-Typ

C€ [Rolis

85 Einheit: mm
372.2~1122.2
beachten:

Wenn die Hochleistungseinstellung aktiv ist
(ab Werk voreingestellt), muss die Einschalt-
dauer begrenzt werden (siehe S. 9).

Bei inaktiver Hochleistungsstufe sinkt zwar
die max. Geschwindigkeit und Zuladung,
aber die Achse kann mit einer Einschaltdauer
von 100 % betrieben werden.

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der ERC3-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die untenstehende Grafik zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.

Kennlinien gelten fir einen Achsbetrieb mit 0,3 G. Kennlinien gelten fir einen Achsbetrieb mit 0,3 G.

- 2 ) i -

Zg Steidung 4} Horizontal i Ste‘igung 4 Vertikal Nahere Informationen zur Anderung der

40 Steiaina 8 20 Hochleistungseinstellung finden sich im
2% e aHng ) \ Betriebshandbuch. Angaben fiir die mogliche
g’;g TN b T \Steiguhg 8 Zuladung zur jeweiligen Geschwindigkeit/
= 20l7-1t \\ NSteigung 16 210 Beschleunigung bei aktiver Hochleistungstufe
™15 = AN S s \ Steigung 16 siehe S. 28. Bei inaktiver Hochleistungstufe

12 \ N ~_Steig. 24 5 : 257 133 \IF\ Steig. 24 gelten die Spezifikationen auf S. 29.

4 S~ 4 N~ 1 . » . . o .
20 40 60 @0 100 1200 160 0 20 40 60 &0 1000 1200 1400 S|e3e Sk|9 fir weitere Sicherheitshinweise
Geschwindigkeit (mm/s) Hochleistungsstufe eingeschaltet Geschwindigkeit (mm/s) und Er arungen.

(Werkseinstellung)

Modells

M Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Die max. Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung |_Max. Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub | 50~550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Horizontal (kg) Vertikal (kg) (mm) Steigung (50mm-Schritte) | (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
ERC3D-SA7C-I-56P-24- 24 17 3 24 1200 1155 | 1010 | 890 | 790
ERC3D-SA7C-1-56P-16-[(D)] 16 35 6 R 16 | 389 | &5 | 750 | 655 | 580 | 515
ERC3D-5A7C-1-56P-8-[D]-[@)]-[B)] 8 40 14 Schritten) 8 490 | 430 | 375 | 325 | 200 | 255
ERC3D-SA7C-1-56P-4-|D]-[@]-[3)] 4 45 2 4 210 185 | 160 | 145 | 125

Erklérung der Zifferm [®]Hub [@]E/ATyp [@]Kabellinge [@]Optionen Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Kabellingen [_optionen _______________________________|

* Siehe S. 38 fir Ersatzkabel.

2 5 ERC3D-SA7C

Name Code Seite
Typ Kabelcode Bremse B 3
P (1m) Umgekehrte
(S;agd:rdll(a;)ell) S (3m) Referenzposition NM 8
oboterkabe M (5m)
Spezialldngen X06 (6m) ~ X10 (10m)



E RC3 RoboCylinder

Abmessungen

. Sie kdnnen CAD-Zeichnungen tiber WWW.eu.rOboqlinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.

*1 Anschluss fiir Stromkabel und E/A-Kabel.
2-¢5, H7 Tiefe 10 20_20 20 4-M5 Tiefe 10 Kabeldetails siehe Seite 38.
SE: Hub-Endpunkt

ME: Mechanischer Endpunkt
: | E5oo 4 @
¢ © =) *2 Beim Referenzpunktfahren fahrt der
3]
b@ Eloo5Es e = | Schlitten zum ME.
! / B — [ Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
39+0.02 umgebenden Teile nicht berihrt.
(Abstand g5H7) 32+002
CR)'T‘SQT' . 50 49.5 *3 Referenzposition fir die Berechnung des
-zs?tri%r;\z L Ma- und Mc-Moments.
r die 48 K 134.5 o
Momente *3 9_[Z_30__]_9 215 Hub 26 402 Teaching-Anschluss
3] [ 3 Kabelsteck-
ME 7 iLE 5£7 @ —— verbindung *1
| —
8 | < \ ——
Ry @ N __e —
@ @ !
71
73
o F-a6, Bohrung, 9.5 Flachsenkung,
3ol H-Langloch, eine Deckenwand durchdrin%end Tiefe 11 (gegeniiberliegend) Abmessungen bei
<) (max. Versenktiefe 11 vom Rahmenboden B100P E-04H7, eine Deckenwand durchdringend Bremsspezifikation
D-M5 Tiefe 11 = max.Versenktiefe 12 vom Rehmenboden) -, Modelle mit Bremsspezifikation haben i.Vgl. zur
Standardspezi@kation eine irweiﬁerﬁe Gesamtlﬁnge
Detailansicht von Y I — von 51 mm und ein um 0.5 kg erhdhtes Gewicht.
k3 k3 4 é & ‘ ° 4%@ 185.5
% <+ 51 134.5
1 = + == J’_o—%:éb I —
Y ‘ Cx100P ‘ 30 _
J (Abstand @4H7-Bohrung zu Langloch) —
e A 80 255 P
Detailansicht 10 G 163.2 1

Bohrloch

HAbmessungen und Gewicht pro Hub

Allgemeine Spezifikationen

- - Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800

- Bezeichntng lBeschieibiing L [3722]4022|42]522 57226222 |6722 | 7222|7722 | 8222 8722 | 922.2 | 9722 |1022210722]1122.2
Cv’i‘;'?r’;:)’l’;:";uigkeit o) z‘:fg;“::‘[’:g'g:::;z mm, gerolit C10 A 0 | 100100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
- B o]0 |1 |1 2 |3 |3 |4|4|5|5]|6|6]|7
Spiel . max. 0.1 mm C 1122334455667 [7 88
ZuI?ssAlges statlsches Lastmoment Ma: 50.4 N-m, Mb: 71.9 Nm, Mc: 138.0 N-m ) 2 5 6 3 8 110 110112112114 12161618118 20
Zulassiges dynamisches Lastmoment (*2) | Ma: 20.7 N-m, Mb: 29.6 N-m, Mc: 56.7 N-m 3 > 13131331313 31313 313 ]33]3]3
Zuléssige Auskragung max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung F 4 | 4|6 |6 |8 |8 |10/10[12]12|14 |14 |16 |16 |18 |18
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend) G 199 | 249 | 299 | 349 | 399 | 449 | 499 | 549 | 599 | 649 | 699 | 749 | 799 | 849 | 899 | 949
Schutzklasse Achselement: IP30; Steuerelement: IP20 H [ 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
(*1) Der Wert in [1 gilt fiir ein Modell mit Steigung 24 mm. J 0 | 85 | 85 |185| 185|285 |285 |385 |385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785

(*2) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km. K 237.7(287.7|337.7|387.7|437.7| 487.7 |537.7 | 587.7| 637.7| 687.7 | 737.7 | 787.7| 837.7| 887.7 | 937.7| 987.7

Zuldssige Auskragung -
Richtung des zulissigen Lastmoments L Gewicht(kg)| 3.6 | 3.9 | 4.1 | 44 | 47 |49 |52 | 55|57 |60 |63 |65|68|71|73|76
Ma Mb Mc Ma Mc
% g/ / L

Steuerungen (in Achse eingebaut)

E/A-Typ
Fir Achsen der ERC3-Baureihe mit integrierter Steuerung sind je nach Ein-/Ausgangs-Spezifikation folgende E/A-Typen erhéltlich. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.
Max. Anzahl :
Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale von Positionie- E";?]?:L%s' Stromverbrauch Rezzli'te:z—
rungspunkten P 9
Einfacher E/A-Steuerungstyp
PEA-Typ (NPN- ~ AP M--NP-- mit NPN-Ein-/Ausgangen
Spezifikation) ERC3D-5A7C-1-56P-LJ-LJ-NP-LJ-L] (fiir Ubersee-Finsatz), der max. 16
16 Positionen ansteuern kann Hochleistungs-
Einfacher E/A-Steuerungstyp einstellung
PEA-Typ (PNP- ERC3D-SA7C-1-56P-C1-C1-PN-CI-C1 mit PNP-Ein-/Ausgangen, 16 aktiv:
Spezifikation) 3 der max. 16 Positionen 3.5 Anom.
ansteuern kann DC24V 4.2 A max. 30
Pulstreiber-Typ NPN-Pulstreibertyp, Hochleistungs-
(NPN- ERC3D-SA7C-I-56P-[J-J-PLN-J-C] | der einen differentiellen - einstellung
Spezifikation) Leitungstreiber unterstutzt inaktiv:
22A
Pulstreiber-Typ PNP-Pulstreibertyp,
(PNP- ERC3D-SA7C-I-56P-[1-[1-PLP-[J-[10 | der einen differentiellen -
Spezifikation) Leitungstreiber unterstutzt

ERC3D-SA7C 2 6



ERC3 RoboCylinder

Modellauswahl (Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert)

Im Schubbetrieb kann die Schubkraft (iber die Anderung des Stromgrenzwerts der Steuerung im Bereich von 20% bis 70%
eingestellt werden. Die maximale Schubkraft hangt vom Modell ab. Deshalb ist die erforderliche Schubkraft anhand der unten
abgebildeten Tabelle zu Gberpriifen und das geeignete Modell fiir den geplanten Einsatz auszuwahlen.

Beim Schubbetrieb einer Schlittenachse muss der Schubstrom begrenzt werden, sodass das von der Schubkraft erzeugte reaktive

Kraftmoment 80% des Nennmoments (Ma, Mb) It. Katalog nicht tibersteigt. ﬁ
|
i __ ERG3

Bei der Berechnung des erforderlichen Momentes ist der Versatz der === SASC : h=36.5mm
Angriffsposition der Schubkraft zu berticksichtigen. | SA7C : h=46.5mm

|
| ERC3CR/ERC3D
Berechnungsbeispiel: ‘ ~y_ SA5C:h=39mm
Eine ERC3-SA7 lauft im Schubbetrieb. An der rechts abgebildeten Stelle & : 5 SA7C:h=43mm
wirken 100 N. Das von der Filhrung aufzunehmende Moment Ma errechnet \ > 1 S f
sich zu: (46.5 + 50) x 100
=9650 (Nemm)
=9.65 (N-m).
Da das Nennmoment Ma der SA7C-Achse 15 Nm betrdgt, ergibt sich daraus E
17.7 (N-m), 17.7 x 0.8 = 14.2 > 9.65. |:> b
Damit ist der gewahlte Wert hinreichend. Wird ein Mb-Moment im
Schubbetrieb erzeugt, muss einerseits das Moment aus der Auskragung
berechnet werden und anderseits gewahrleistet sein, dass das g —
berechnete Moment 80% des Nennmomentes nicht ibersteigt. 1 : i =—

Die unten stehenden Diagramme stellen nur Richtwerte dar.
Korrelogramme von SChUbkraft und Stromgrenzwert Die Kurven kdnnen geringfiigig von den Istwerten abweichen.
SA5C/RA4C SA7C
400 800
350 // 700 /
Z 300 /’ Z 600 7
& Steigung 3/ & /
g 250 S 500 7
X X
g // I Steigung‘4/
© 200 © 400
< // Steigung 6// E 1
§ 150 / é 300 /r Steig%gB/'
A 100 —~—Steigung-12 S L LT
L~ A 200
|~ \ ; |~ Steigung 16
>0 Steigung 20 100 / ‘ MQ 24
. _.__’_f’—" ‘ ‘ . //r/‘,‘ ‘
0O 10 20 30 40 50 60 70 80 0O 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
RA6C
/ 2\
1200 . . .
_ P A Einsatzhinweise
£ 1000 7
£ Steigung4_~"
L 800 — & @ Das Verhiltnis von Schubkraft und Stromgrenzwert ist nur als
] 600 / Richtwert zu betrachten. Die Kurven kdnnen geringfiigig von
] den Istwerten abweichen.
I / .
53 Steigung 8 _L—"
2 400 // = g/Steigung 16 @ Liegt der Stromgrenzwert unter 20%, dann kann die Schub-
S A, 1 | kraft schwanken. Deshalb muss der Stromgrenzwert mindes-
» 200 __ﬂ_)——ﬂ ten 20% betragen.
Steigung 24
0 — | elgund @ Die Kurven basieren auf einer Verfahrgeschwindigkeit von
0 10 20 30 40 50 60 70 80 20 mm/s wahrend der Schubbewegung.
Stromgrenzwert (%) \_ J
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E RC3 RoboCylinder

Modellauswahl Hochleistungseinstellung aktiviert
(Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung-Tabellen) (Einstellung ab Werk)

Die max. Beschleunigung/Verzégerung fiir die ERC3-Baureihe betragt 1.0 G fiir horizontale und 0.5 G fiir vertikale Anwendun-
gen. Die Zuladung sinkt bei steigender Geschwindigkeit und Beschleunigung. Benutzen Sie untenstehende Tabelle, um das
passende Modell hinsichtlich erforderlicher Geschwindigkeit, Beschleunigung und Zuladung auszuwéhlen.

BMERC3[-SA5C

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){o.1103)05/07] 1 [01]o3]os  (Mm/s)fo.1]03]05]07] 1 [01]03]05  (Mm/s)|o1]03[05(07] 1 [o.1]03]05  (mmAs)|o1]o3|o5(07| 1 |01]03|05
0 |65(65/ 5|54 (1]1]1 0 919(19|9)|8]25(25|25 0 18181312116 | 6| 6 0 202016 (16|13 ]|12|12|12
160 |65(65] 5|5 (41 ]1]1 100 | 919|199 |8(25[25|25 50 [18]18[13|12(11|6 |6 |6 25 |120(20(16|16 (1312|1212
320 |65|65| 5 (5|41 (111 200 [ 9|19 |99 ]|8]25|25(25 100 |18 (1813|1211 6| 6| 6 50 (2020|1616 (1212|1212
480 (65654 |4 4|11 |1 300 |9(9|9]9]|7(25/25[25 150 (1818 [13|12(11]|6 |6 |6 75 |20/20(16|16|12]12[12]12
640 16.5|65(35(35|3 1 (11 400 |9 (9|8 |8]|6]25/25|25 200 | 18|18 |13(12|11| 6 |6 | 6 100 |20 (18| 14|12 |10 12(105/105
800 |55|55(135(3 |11 (111 500 [ 9|9 |8 (55]|55]25|25] 2 250 | 18|17 1312|196 |5 |45 125 12017 |14|95| 8 [12]105/105
960 55(25| 2 |1 0.5(05 600 | 9|9 |8 (55 425|215 300 [16[16|12[11| 7 (45| 4 |35 150 (2017 (11| 8 |7 (95 8|8
1120 550111 05|05 700 | 9|7 |6|4]|25/25/1 |05 350 |14]14| 8|8 |6 435 3 175 [20]10]10(45(35|7 |7 |6
800 55|35 2 |1 0.5|0.5 400 [105(10| 7 |45| 4 [25] 2 |15 200 (20 9 | 3 6|42
900 51251 0.5 450 (75| 7 | 4|25/ 1|1 |05 225 |15 45
HMERC3[I-SA7C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.1]0305]07] 1 [01]03]05  (mm/s)fo.1]03|05]07] 1 [01]03]os  (mmAs){o.1[03]05]07] 1 [01]03]0s  (mm/s)fo.1|03 05]07| 1 [01]03]05
0 |20(17[15[13 (113 ]3] 3 0 |35(35[35(265|265| 7 | 6 | 4 0 |43|40(40|40/40(15[14|13 0 |45|45(45]40(35]22|22|22
200 [20(17|15(13|11|3 |3 |3 140 |35(35(35(265(265( 7 | 6 | 4 70 |43[40(40|40|40([15]14]13 35 |45(45|45[40(35(22(22|22
400 (20 (14 (14|13 (103 |3 | 3 280 3528|128 (22(18|7 |6 |4 140 |40 |40 (40|38 |35[15[14|13 70 |45|42|42|35|35[22(22|22
600 |20|14|110( 8|83 |33 420 |30(23(125(11|10| 5|5 | 4 210 |40(|36|35(30|24|11|9 |9 105 | 424040 |35(35(20(20 |19
800 [10[10| 8 | 6 |25 3 (25 560 |22[15(95(75(55| 5|4 |3 280 [40(23|11|8 |2 (8|7 |6 140 [42]40(25(25[22]15|12| 11
1000 8421 2 700 [20|11(55(35| 2 [35[25(15 350 (354 |22 5(35[15 175 |38]18 10|45
1200 42 1 840 4|25 1 420 |25 25 210 |35 6.5
980 2 490 |15 15
B ERC3-RA4C
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){o.1103)05/07| 1 [01]o3]os  (Mm/s)fo.1]03]05]07] 1 [01]03]05  (Mm/s)|o1]03[05(07] 1 |o.1]03]05  (mmAs)|o1]o03|05(07| 1 |01]0305
0 [12]12| 8|6 |45[2 |15[15 0 |25(25|14[14|12|45]45(35 0 [40]40(315[30|25(12]12(10 0 |40(40|40(40|35(|18|18 |17
160 |12 (12| 8 | 6 (452 [15]15 100 | 25(25|14|14|12(45]45|35 50 [40]40(315/30(25(12|12]10 25 [40]40|40|40(35(18| 18|17
320 12 (12| 8|5 |3 |2 |15[15 200 |25(25|11| 8 | 8 [45]45(35 100 | 40|40 (3152452112 (12|10 50 |40[40|40|40|35(18|18 |17
480 | 7 |7 6453 1|1 |1 300 |25(25|11| 7 |55| 4|4 (35 150 | 40|40 (245(1750175]11 11| 7 75 |40|40(40|40(35]|16|16|16
640 6|4(3]2 111 400 [17.5/165| 8 | 4 |3.5]3.5/35(25 200 |40|40|21|14 (125 8 | 8 |55 100 | 40|40 |40 |40 (35(16[15]15
800 4|3 05]05 500 15(551 2|2 35| 2 250 |35|245\175( 14|11 |7 |7 | 4 125 | 4040|4040 (30(16] 12|10
600 10(3.5 2|1 300 | 28|21 |125(125| 8 |55(55] 4 150 |40(40|40|30|25(10| 8 |55
700 6|2 101 350 [245(17.5/9.5(55|55( 4 |3.5(3.5 175 [36]36(35|25(20(10|55]| 5
400 |17.5/95| 7 | 4 [25(3.5(25] 2 200 (36|28 |28(195(14| 7 | 5 |45
450 (175/55] 2 11 225 1136|1614 (10| 6 | 4 [35] 2
HERC3-RA6C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.1]0305]07] 1 [01]03]05  (mm/s)fo.1]03|05]07] 1 [01]03]os  (mmAs){o.1[03]05]07] 1 [01]03]0s  (mm/s)fo.1|03 05]07| 1 [01]03]05
0 |25(25(17 (12|83 (3|2 0 |45(40(30(28|26|8 |8 |38 0 |60 |55]|45]|40 |40 (175175175 0 |70]|70(60|60|50]25|25]|25
200 |25(25(17 (128 (3|3 |2 140 | 45(40(30(28|26( 8|8 |8 70 |60 |55 45|40 |40|17517517.5 35 |70(70|60|60|50](25]|25]|25
400 [20(20 (14|10 8 3|22 280 [45(|34|30(24|18]65|55(55 140 |60 |55[40(40 40 (1111|111 70 |170|70|60|60|50(25|25]|25
600 1317|5135 2|2 420 |45(22(17]13|10(55| 4 | 3 210 |60 |50|40|28|26(75(75| 7 105 70|70 |55|45[40]15|15]|15
800 301 560 95| 5 |25[15 2|1 280 [60(32(20(15|11| 6 |55(45 140 [70(50(30|20(15(115/10] 8
700 2 350 50|14 (45| 1 3252 175 |50 15 6|3
420 |15 2 210 | 20
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E RC3 RoboCylinder

Spezifikation mit deaktivierter Hochleistungseinstellung

B Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung

Wegen der typischen Schrittmotor-Charakteristik sinkt bei der ERC3-Baureihe die mdgliche Zuladung mit Erhéhung der
Geschwindigkeit. Um die Anforderungen an Geschwindigkeit und Zuladung zu erfiillen, sind die Tabellen unten zu nutzen.

ERC3[J-SA5C ERC3[]-SA7C ERC3-RA4C ERC3-RA6C
Die Kennlinien unten fir Steigung 6/12/20 gelten Die Kennlinien unten fir Steigung 8/16/24 gelten Die Kennlinien unten filr Steigung 6/12/20 gelten Die Kenpliniep unten f(}r Steigung 8/16/24 gelten
_ bei Betrieb mit 0,3 G, die fir Steigung 3 mit 02 . _ bei Betrieb mit 0,3 G, die fir Steigung 4 mit 0.2 G. . bei Betrieb mit 0,3 G, die fiir Steigung 3 mit 0,2 G. - beiBetrieb mit 03 G, die fiir Steigung 4 mit 02 G.
> T T ] ] - [ ] o [T
Horizontal i Horizontal . Horizontal ———+— 70 Horizontal
2 eEigyng 4 % Ste|‘q.3 \ ol
— = ) B Steig. 4
El = Steigung 8 a3o|5t i i 9 3
=15 =15 o |Steig. 12| \Steigung 6 = -
2 "[Steig. 3 Steig.6 g =5 \\ 9ung EN \ Steiqung 8
3 1 =M Steigung|16 S 3
§ 10 '—.\3“‘ ‘ \ Z§ 1553 \\W § o \Qf@i ung|16
e \Ste qung|12 {8 : \Ssgung 24 N 10| \\atei .20 20 !
idung 1 5 2 10 Steig-24
NS g 1 \ Ni . ~s ) b N
0 20 400 600 80 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
. Die Kennlinien unten gelten bei Betrieb mit 02 G. . Die Kennlinien unten gelten bei Betrieb mit 0,2 G. __Die Kennlinien unten gelten bei Betrieb mit 0.2 G. . DieKennlinien unten gelten bei Betrieb mit 0.2 G.
) \ N \ p \ Vertikal 7 Jertika
0 ertikal ertil " | Verta ; St!. 4 ertikal
M ; L\ Steiqung3 clgung
50 = Steigung 4 N \\ 4 3 7
. z B A
3 [Steigung 3 E . 3] N\ 3" )
<] = | |Steigung8 < U Gtelo6 =0 Steigung 8
™ 4l steig e N s KT T
Tt 25| \[Steigung 16 4= i - ; 0
s B TN Steigung|24 2 BT C S 20 TN el Steig. 24
ol 05 o5 05 N0 NG l 205 | B 12\ 05==+="0s
0200 400 600 800 1000 1200 1400 0200 400 600 800 1000 1200 1400 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 700 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
B Hub und maximale Geschwindigkeit inheit: mms)
« ERC3-SA5C
Hub 50~550 600 650 700 750 800
Steigung (50 mm-Schritte) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
20 1000 935 795 680 585 510
12 600 560 475 405 350 300
6 300 280 235 200 175 150
3 150 140 115 100 85 75
« ERC3CR-SA5C, ERC3D-SA5C
Hub 50~550 600 650 700 750 800
Steigung (50 mm-Schritte) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
20 1000 1000 900 785 690 610
12 600 570 490 425 375 330
6 300 285 245 215 185 165
3 150 140 120 105 90 80
« ERC3-SA7C « ERC3CR-SA7C, ERC3D-SA7C
Hub 50~750 800 Hub 50~800
Steigung (50 mm-Schritte) (mm) Steigung (50 mm-Schritte)
24 675 <600> 24 675 <600>
16 450 <400> 16 450 <400>
8 250 245 8 250
4 125 120 4 125
Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb.
« ERC3-RA4C « ERC3-RA6C
Hub 50~250 300 Hub 50~300
Steigung (50 mm-Schritte) (mm) Steigung (50 mm-Schritte)
20 667 667 24 675 <600>
12 600 485 16 450 <400>
6 300 240 8 250 <200>
3 150 120 4 125

Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb.
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E RC3 RoboCylinder

E ‘ 3 Steuerungsspezifikation

B Modell NP/PN/PLN/PLP

Steuerungsteil der Achse mit integrierter Steuerung

Typen
Steuerungstyp CON-Typ
Betriebsart Positionier-Modus Pulstreiber-Modus
Ein-/Ausgangsty PEA-Ausfiihrung PEA-Ausfiihrung Pulstreiber-Ausfiihrung Pulstreiber-Ausfiihrung
gangstyp (NPN-Spezifikation) (PNP-Spezifikation) (NPN-Spezifikation) (PNP-Spezifikation)
E/A-Code NP PN PLN PLP
AuBenansicht
Die Achsbewegung wird Die Achsbewegung wird Die Achsbewegung Die Achsbewegung
Beschreibun durch Positionsnummern- durch Positionsnummern- wird durch wird durch
9 Eingabe von der SPS tiber Eingabe von der SPS tiber NPN-Pulsfolgen PNP-Pulsfolgen
NPN-PEA’s gesteuert. PNP-PEA’s gesteuert. gesteuert. gesteuert.
Anzahl Positionen 16 16 ) ()

Modelle

@ & © stehen fir den Ein-/Ausgangstyp und Steuerungstyp in der Tabelle oben.

0] @ ©) @ ® ® @) ©) ©
| | — | |— 1 —| | — | | — | | — | | — | | — N — [ ]
Serie Typ Enkoder-Typ Motor-Typ Steigung Hub E/A-Typ Kabellange Steuerungstyp Optionen
L L |

20 mm bei SASC/RA4C
12 mm bei SA5C/RA4C
6 mm bei SASC/RA4C
3 mm bei SA5C/RA4C
24 mm bei SA7C/RA6C

Standard-Ausfiihrung
HE&IEE Reinraum-Ausfiihrung

o

Einfache Staubschutz-Ausfiihrung

16 mm bei SA7C/RA6C Bremse
8 mm bei SA7C/RA6C (Angabe in 50mm-Schritten) Umgekehrte
- Referenzposition
SL.E1@ Achsbreite 50 mm 4 mm bei SA7C/RA6C Flansch
SA7C Achsbrefte 74mm PEA-Ausfiihrung (NPN) None MontagefuB
WALy Achsbreite 45 mm "PIN 420 Schrittmotor PEA-Ausfiihrung (PNP) m Rechtsseitige Ab-
HC1@ Achsbreite 64 mm 99 5601-Schrittmotor Pulstreber-Ausfihrung (NPN) am saugrohrverbindung
*Flansch und Montagefu
PuIstreiber—Ausﬁ]hrung (PNP) 5m kénnen nur bei Schubstangen-

- typen gewahlt werden.
I8 Inkremental Specified

length

* Das Standardkabel ist
ein Roboterkabel.
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ERC3 RoboCylinder

Systemkonfiguration

BPEA-/Pulstreiber-Ausfiihrung

ERC3

Spannungsversorgungs- und
E/A-Kabel flr PEA -Ausfiihrung
<Modell: CB-ERC3P-PWBIOLICI 1>
Standardlangen Tm/3m/5m
Ersatzkabel siehe Seite 38.

24-VDC
Spannungs-
versorgung
24V ©
ov ©
FG ©

PC-Software
(Siehe S38.)
@ PC-Software fiir RoboCylinder
* Die PC-Software wird mit

Handprogrammiergerat
(Siehe S37.)
<Modell: CON-PTA >

Kabel geliefert.
(RS232-Version)

<Modell: RCM-101-MW-EU>
(USB-Version)

<Modell: RCM-101-USB-EU>

* Fiir den Betrieb der Pulstreiber-
Ausfiihrung am offenen Kollektor-
Ausgang der SPS ist der Impulskonverter
AK-04 zu verwenden.

SPS

PC-Anschlussplan

Fiir den Anschluss eines Teaching-Tools ist die SEA-Steckbuchse zu verwenden.

SEA-Steckbuchse

371w

v

e (]

(Nur ein Anschluss moglich)

DDDDDDDDDDD
Soooooooooo
(a/e s — e e

PC

Handprogrammiergerat

- T



E RC3 RoboCylinder

Technische Daten

Parameter

Beschreibung

Spannungsversorgung

24VDC £10%

Stromaufnahme (einschl. Stromverbrauch der Steuerung)

Nenn: 3.5 A/Maximal: 4.2 A (bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2.2 A)

Warmeabgabe 8 W (bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 5 W)
Einschaltstromspitze (Hinweis 1) 83A
Voriibergehende Spannungsfehler-Resistenz max. 500 ps

Motorsteuerungsmethode

Vektorielle Feldschwachung

Enkoder-Unterstiitzung

Inkremental-Enkoder mit Auflésung von 800 Pulsen/Umdrehung

Achskabelldnge

max. 10 m

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Anschluss)

RS485: 1 Kanal (Modbus-Protokoll, RTU-/ASCII-Modus) / Geschwindigkeit: 9.6 bis 230.4 kbps

Externe Schnittstelle (PEA-Spezifikation)

Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP) - bis zu 6 Eingangs- und 4 Ausgangskontakte
Kabellange: max. 10 m

Dateneingabe

PC-Software, Touch-Panel-Handprogrammiergrat

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in einem Permanentspeicher abgelegt mit unbegrenzter
Uberschreibmaglichkeit

Betriebsarten

Positionier-Modus / Pulstreiber-Modus

Anzahl der Positionen im Positionier-Modus

8 Positionen (Standard), maximal 16 Positionen
Hinweis: Die Zahl der Positionierpunkte hangt vom gewéhlten E/A-Muster ab.

Eingangspulse

Pulstreiber-
Schnittstelle

Differenzialtreiber (Leitungstreiber): max. 200 kpps / Kabelldnge: max. 10 m

Offener Kollektor: wird nicht unterstitzt
* Ist der Host mit offenem Kollektor-Ausgang implementiert, ist der separat erhaltliche Impulskonverter AK-04
zu Umwandlung der Ausgangssignale zu verwenden.

Pulsbefehl-VergréBerung
(elektronische Ubersetzung: A/B)

1/50 < A/B < 50/1
Einstellbereich von A und B (Parameter-Eingabe): 1 bis 4096

Ruickgekoppelte Ausgangspulse

keine

LED-Anzeigen (an der Motoreinheit)

Servo EIN (griin), Servo AUS (unbeleuchtet), Not-Aus (rot), Alarm (rot), Reset (orange)

Dielektrische Spannungsfestigkeit

500 VDC, min. 10 MQ

Berilihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 1 (Basisisolierung)

Kihimethode

Naturliche Luftkiihlung

Betriebstemperatur

0 bis 40°C

Luftfeuchtigkeit max. 85% relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend)
Lagerungstemperatur -20 bis 70°C (ohne Batterien)
Einsatzhohe max. 1000 m

Umgebung Schutzklasse 1P20

Umgebungsbedingungen

keine agressiven Gase

Schwingungsfestigkeit

Schwingungsfrequenz: 10 bis 57 Hz / Amplitude: 0.075 mm
(Testbedingungen) Schwingungsfrequenz: 57 bis 150 Hz / Beschleunigung: 9.8 m/s?
Schwingungsdauer in X/Y/Z-Richtung: 10 Minuten / Schwingungsanzahl: 10 Mal

StoBfestigkeit

(Testbedingungen) 150 mm/s?, 11mm/s, sinusférmige Halbpulse, 3 Mal in X-, Y- und Z-Richtung

(Hinweis 1) Der Einschaltstrom flief3t fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40°C).
Dabei ist zu beachten, dass der Stromwert abhéngt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie.

Not-Aus-Schaltung

Die ERC3-Baureihe verfiigt Giber keinen eingebauten Not-Aus-Schaltkreis, sodass der Anwender diesen selbst bereitstellen muf3. Nahere Einzelheiten

dazu finden sich im Betriebshandbuch.

w32



E RC3 RoboCylinder

B Positionier-Modus
E/A-Schnittstellen (PEA)

B Eingangsseitig B Ausgangsseitig
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Anzahl Eingdnge | 6 Kontakte Anzahl Ausgange 4 Kontakte
Eingangsspannung| 24 VDC +10% Lastspannung 24VDC +£10%
Eingangsstrom 5 mA / Schaltung Max. Laststrom 5mA / Schaltung
Kriechstrom max. T mA / Kontakt Restspannung max. 2V
* Der Eingangsschaltkreis ist nicht getrennt von eingehenden Signalen aus externen Geraten. * Der Ausgangsschaltkreis ist nicht getrennt von ausgehenden Signalen zu externen Geraten.
NPN ERC3 NPN ERC3
Interne Spannungsversorgung: 24 V
Externe Spannungs-
versorgung: 24V
15Q T
AL ke Ausga
Interne Interne
’L_ E;(> 1 i Schaltung Schaltung Kemme
ingangs-
klemme 20KQ
PNP ERC3 PNP ERG3
Interne Spannungsversorgung: 24V
Externe Spannungs-
versorgung: 24V
100KO Intern:
~——0) e [ i s
Eingangs- 150
klemme 5.6KQ 20KQ
Ausgangs-
klemme
E/A-Signaltabelle (PEA-Ausfiihrung) [Direktverbindung von ERC3 und SPS]
Steuerungstyp CN (CON-Typ)
Parameter Nr. 25 (E/A-Muster-Auswahl)
et PEA-Funktion 0 1 2
8-Punkt-Modus Pneumatik-Modus 16-Punkt-Modus
Anzahl der Positionen 8 3 16
Pin- Homing O — —
Nummer . Tipp-Betrieb — — —
Eingang Teaching _ . o
(Positionsiibernahme)
Losen der Bremse — — —
Achse in Bewegung — — —
Ausgang Zonenausgang @) — [©)
Position Zonenausgang — — O
Al Gehause-Erdung FG
B1 24 V fiur Steuerungsspannung CcP
A2 — —
B2 0V fiir Steuerungsspannung GND
A3 Bremsldse-Eingang BK
B3 24V fur Motorspannung MP
A4 Not-Aus-Eingang EMG
B4 0V fiir Motorspannung GND
A5 - —
B5 = =
A6 — —
B6 — —
A7 — —
B7 - —
A8 - —
B8 = —
A9 INO PC1 STO PC1
B9 IN1 PC2 ST1 PC2
A10 Eingang IN2 PC4 ST2 PC4
B10 IN3 HOME — PC8
A1 IN4 CSTR RES CSTR
B11 IN5 *STP *STP *STP
A12 OuTOo PEND PEO PEND
B12 Ausgang OUT1 HEND PE1 HEND
A13 ouT2 ZONE1 PE2 PZONE/ZONE1
B13 OuT3 *ALM *ALM *ALM

(Hinweis) Signalkiirzel mit Sternchen-Préfix (*ALM/*STP) kennzeichnen Signale mit negativer Logik, die standardméaBig auf EIN stehen.
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E RC3 RoboCylinder

Erlauterung der E/A-Signale

Kategorie Signal i'g;zll Funktionsbeschreibung
PTP (Startsignal) CSTR Mit Setzen dieses Eingangs fahrt die Achse zu der mit der Positionsnummer festgelegten Position.
"Positionsnummer" PC1~PC256 | Dieser Eingang wird zur Eingabe einer Zielpositionsnummer (bindrer Eingang) verwendet.
"Zwangslosen der Bremse" BKRL Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise gelost.
Pause TP Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt ist, wird die sich bewegende Achse bis zum Halt verzogert.
Die Achse féhrt dann weiter, wenn das Signal wieder auf EIN gesetzt wird.
Reset RES Wenn dieser Eingang auf EIN geschaltet wird, werden die aktiven Alarmmeldungen zuriickgesetzt. Wenn dieser Eingang
wahrend eines Pausenstopps der Achse auf EIN geschaltet wird (*STP ist AUS), wird der Restweg nicht mehr durchfahren.
Servo EIN SON Der Servoantrieb bleibt aktiv, solange dieser Eingang auf EIN geschaltet ist (Servoantrieb ist inaktiv bei Eingang auf AUS).
Ei "Referenzfahrt" HOME Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fiihrt die Achse eine Referenzfahrt aus.
ingang
" : " Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, schaltet die Steuerung auf den Teachingmodus um.
Teachingmodus MODE Allerdings miissen dazu CSTR, JOG+ und JOG- alle auf AUS stehen und die Achse darf nicht fahren.
"Umschalten zwischen Tipp- JiSL Die Achse kann im Tippbetrieb mit JOG+ und JOG- verfahren werden, solange dieser Eingang AUS bleibt.
betrieb / Feinverstellung" Die Achse kann mit JOG+ und JOG- fein verstellt werden, solange dieser Eingang auf EIN gesetzt bleibt.
Vorwarts/Riickwarts JOG + ) ; - -
im Tippbetreib 10G - Wird Jog+/ Jog- eingeschaltet, bewegt sich die Achse vor-/riickwarts.
"Teaching-Ubernahme" PWRT Im Te_achingmodus _\A_/ird die gewUnschtg Position§r_1ummer eingegeben und dieses Signal fiir mindestens 20 ms aktiviert,
um die aktuelle Position unter der definierten Positionsnummer abzulegen.
Start zur Zielposition STO~ST6 | Wenn diese Eingange in der Betriebsart Pneumatik-Modus auf EIN geschaltet werden, fahrt die Achse zur vorgegebenen Position.
Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Achse den Positioniertoleranzbereich nach dem Verfahren erreicht hat.
"Position erreicht" PEND/INP | Wenn die Achse iiber den Positioniertoleranzbereich hinausféhrt, schaltet PEND nicht AUS, aber INP. PEND und INP
konnen Uber Parameter getauscht werden.
"Positions-Nr. angefahren" | PM1~PM256 | Dieser Ausgang dient zur Ausgabe der Positionsnummer, wenn die Positionierung abgeschlossen ist (binarer Ausgang).
"Referenzpunktfahrt beendet" HEND Dieser Ausgang wird bei Beendigung der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
Zonenfunktion 1 ZONET Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die aktuelle Achse in den durch Parameter definierten Positionsbereich
Zonenfunktion 2 ZONE2 eingefahren ist.
Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die Achse in den durch Positionsdaten definierten Bereich bei der
Positionszonenfunktion PZONE Positionierung eingefahren ist. PZONE kann zusammen mit ZONE1 verwendet werden, aber PZONE ist nur gliltig,
solange die Achse zu einer vorgegebenen Position fahrt.
Alarm "Steuerungsstatus" *ALM Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei arbeitet und schaltet dann auf AUS um, wenn Alarm ausgel6st wird.
Funktion "Verfahren" MOVE Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Achse in Bewegung ist (auch bei Referenzfahrt und Schubbetrieb).
Ausgang Statusfunktion "Servo EIN" NY Diese Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
Statusfunktion "Not-Aus" *EMGS Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung im Normalzustand ist. Er schaltet auf AUS, wenn Not-Aus betatigt worden ist.
e (Ve " Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Steuerung auf den Teachingmodus bei Eingabe des MODE-Signals umgeschaltet hat.
SERRATEE) sl plCRES Er wechselt auf AUS, wenn sich die Steuerung wieder im Normalbetrieb befindet.
Dieser Ausgang bleibt AUS, nachdem die Steuerung in den Teachingmodus umgeschaltet hat. Er wird auf EIN gesetzt,
Funktion "Speichern beendet"| ~ WEND nachdem die Daten mit dem PWRT-Signal gespeichert worden sind. Wenn das PWRT-Signal auf AUS geschaltet wurde,
wird dieser Ausgang ebenfalls auf AUS gesetzt.
Funkt. "Aktuelle Positions-Nr." |  PEO~PE6 | Dieser Ausgang wird aktiv, nachdem die Steuerung in der Pneumatik-Betriebsart das Anfahren der Zielposition beendet hat.
Funktion "Grenz- 150~LS2 Dieser Ausgang wird aktiv, solange sich die Achse im Positionsband befindet und die vordere, mittlere oder hintere
positionserkennung” Grenzposition erkannt wird.
Statusfunktion ,Lastausgang” LOAD Dieser Ausgang schaltet auf EIN, sobald das Motor-Drehmoment einen spezifischen Wert erreicht.
Statusignal Drehmoment TRQS Dieser Ausgang wird gesetzt, bevor der Verfahrstrom seinen Grenzwert erreicht, vor einer Blockade des Schlittens/Schubstange.
Nebenfehleralarm *ALML Dieser Ausgang wird bei einem Fehler auf Nachrichtenebene geschaltet.

(Hinweis) In der Tabelle oben beschreiben die Signalkiirzel mit Sternchen-Préfix * Signale mit negativer Logik.
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E/A-AnschluB8plan

PEA 8-Punkt-Typ (Direktverbindung ERC3 und SPS)

Ausgang
Leitsteuerung ¢
(SPS)

0V (NPN-Spezifikation)
24 VDC (PNP-Spezifikation)

E/A-Schnittstelle
(siehe PEA-Muster in der
E/A-Signaltabelle auf S. 33)

24 VDC (NPN-Spezifikation)
0V (PNP-Spezifikation)

ERC3
PEA-Anschlu3

A12 :

T

B12. [ —
ol Pamn L Eingang

INERN NN — Leitsteuerung
ol Beaay S (sPS)

B13 ! .

— = T

(Hinweis) Fir das Zwangslésen der Bremse wird ein

Serielle Kommunikation

( ) T <
nicht belegt,
g Braun 1 <B6 SGB

Schalter zwischen BKR und 0 V installiert CN2 < Erdung
und anschlieBend der Schalter betatigt. G
M Pulstreiber-Modus
E/A-Schnittstellen (Pulstreiber)
BMEingangsseitig
Parameter Spezifikation ERGS
PP;J\ o
Differenz-Eingangs- o -
aqui 26C31 oder aquivalent Interne
spannungsbereich 2631 oder dquivalent Leitungstreiber 18KQ X2 a4 K* Schaltung
/PP
Maximale Differenzieller Leitungstreiber: max. 10 m
Kabellange Offener Kollektor (AK-04 erforderlich): max. 2 m
NP& ) P
Maximale Differenzieller Leitungstreiber: max. 200 kpps 26C31 oder &quivalent 1K v Kﬁ Interne
Eingangsimpulse | Offener Kollektor (AK-04 erforderlich): max. 60 kpps Leitungstreiber | 1800 —jSchaltung
NP
* Bei E/A-Schnittstelle mit offenem Kollektor ist der Impulskonverter AK-04 zu verwenden.
Schaltkreis Pulstreiber-Steuerung
@ Host-Einheit = Differenz-Typ @ Host-Einheit = Offener Kollektor-Typ
L oV +24V
Host-Einheit ERC3 Host-Einheit Impulskonverter ERC3
Positionier-Einheit Pulstreiber-Steuerung Positionier-Einheit AK-04 Pulstreiber-
< (Zubehor) Steuerung
A{>-{ B7 et PP %7 Do »% 24v pp 1 i7 m | D—pp
Puls-Befehl | | A7 o | ov ; ; 2 |A7 N
(entsprechend O_TC : , >E'_/PP ; : GND /PP o >T /PP
Leitungstreiber 26C31) ' ' ' ' : : 3 3 |Bg . '
' : Bg ' - PP - —
| m [ D-—Np Puls-Signal k—% | 4 17 4 ! >r il
[ as o |3 (|- NP /NP —tASm | i/ Np
O | = = )H— /NP
CB-ERC3P-PWBIO I
CB-ERC3P-PWBIOICIC]
oV
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* Der optionale Impulskonverter AK-04 wird fiir die Eingangspulse benétigt.
*Verwenden Sie die gleiche Spannungsversorgung fir die offenen Kollektor-
Ein-/Ausgénge zur Host-Einheit wie zum Konverter AK-04.
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E/A-Signale im Pulstreiber-Modus

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel im Pulstreiber-Modus. SchlieBen Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

[1] Positionierbetrieb - PEA-Muster: 0

PIN-Nummer| Kategorie E/A-Nummer|  Karzel Signal Funktionsbeschreibung

Al Gehduse-Erdung FG — Gehéduse-Erdung

B1 |24 V/fiir Steuerungsspannung cP — 24 V-Eingang fiir Steuerungsspannung

A2 —

B2 | 0Vfir Steuerungsspannung GND — 0V fir Steuerungsspannung

s | wemsisenging . - i

B3 24V fiir Motorspannung MP — 24 V-Eingang fiir Motorspannung

A4 Not-Aus-Eingang EMG = Eingang fiir Not-Aus-Signal

B4 0V fiir Motorspannung GND — 0V fiir Motorspannung

A5

B5

A6

B6

A7 /PP Pulsbefehl

B7 PP Pulsbefehl

A8 /NP Pulshefehl

B8 NP Pulshefehl

A9 INO SON “Servo EIN" Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Signal-Eingang auf EIN und inaktiv bei Signal-Eingang auf AUS.
B9 IN1 TL “Drehmomentgrenze” | Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment auf den Wert laut Parametereingabe begrenzt.
A10 Eingang IN2 HOME Referenzpunktfahrt | Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fiihrt die Achse eine Referenzfahrt aus.

B10 IN3 RES Reset Aktive Alarmmeldungen werden bei EIN zurlickgesetzt.
A1l IN4 —

B11 IN5 —
A12 OuTo SV Statusfunkt. “Servo EIN‘| Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.

B12 Ausgang ouT1 INP Schaltet auf EIN, wenn die restlichen Verfahrpulse im Differenzzéhler in den Positionsbereich féllt.
A13 0ouT2 HEND “Ende Ref.-Punktfahrt” | Dieser Ausgang wird nach der Referenzfahrt aktiv geschaltet.

B13 0ouT3 *ALM Status “Steuerungsalarm”| Dieser Ausgang bleibt EIN bei fehlerfreier Steuerung und schaltet auf AUS bei Alarmauslésung.

(Hinweis) Signalkiirzel mit Sternchen-Prafix (*ALM) kennzeichnen Signale mit negativer Logik, die standardméaBig auf EIN stehen.

[2] Druckbetrieb - PEA-Muster: 1

PIN-Nummer Kategorie E/A-Nummer Kiirzel Signal Funktionsbeschreibung
Al Geh&use-Erdung FG — Gehéuse-Erdung
B1 | 24Vfir Steuerungsspannung CP — 24 V-Eingang fiir Steuerungsspannung
A2 —
B2 | 0Vfir Steuerungsspannung GND — 0V fiir Steuerungsspannung
5| emsseingog ¢ - B
B3 24V fiir Motorspannung MP — 24 V-Eingang fiir Motorspannung
A4 Not-Aus-Eingang EMG = Eingang fiir Not-Aus-Signal
B4 | 0Vfiir Motorspannung GND — 0V fiir Motorspannung
A5
B5
A6
B6
A7 /PP Pulshefehl
B7 PP Pulshefehl
A8 /NP Pulsbefehl
B8 NP Pulshefehl
A9 INO SON “Servo EIN” Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Signal-Eingang auf EIN und inaktiv bei Signal-Eingang auf AUS.
B9 IN1 TL “Drehmomentgrenze” | Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment auf den eingegebenen Parameterwert begrenzt.
A10 IN2 HOME Referenzpunktfahrt | Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fihrt die Achse eine Referenzfahrt aus.
RES Reset Reset, wenn keine Dremomentgrenze festgelegt wurde (TL-Signal auf AUS).
810 Input N3 Aktive Alarmmeldungen werden bei EIN zurlickgesetzt.
DCLR Feh‘lerzéhler Fehlerzahlerldschung, wenn eine Dremomentgrenze festgelegt wurde (TL-Signal auf EIN).
|6schen Der Positionsfehlerzahler wird bei EIN gel6scht.
Al1 IN4 —
B11 IN5 —
A12 OouT0 Y Statusfunkt. “Servo EIN“| Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
INP “Positionierung | Positionierstop, wenn keine Dremomentgrenze fesggelegt wurde (TL-Signal auf_ AUS). Schaltet auf
B12 ouTI beendet” EIN, wenn die restlichen Verfahrpulse im Differenzzahler in den angebenen Positionsbereich fallen.
Output TLR ”Drehmomentgrenze Dyehmomentﬁber_schrei_tung, wenn eine Dremomentgrenze festgelegt wurde (Tl L—Signﬁl auf EIN).
erreicht” Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motor-Drehmoment den festgelegten Grenzwert tibersteigt.
A13 0ouT2 HEND “Ende Ref-Punktfahrt” | Dieser Ausgang wird nach der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
B13 OouT3 *ALM Status “Steuerungsalarm”| Dieser Ausgang bleibt EIN bei fehlerfreier Steuerung und schaltet auf AUS bei Alarmausldsung.

(Hinweis) Signalkiirzel mit Sternchen-Préfix (*ALM) kennzeichnen Signale mit negativer Logik, die standardméaBig auf EIN stehen.
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Optionen

B Touch-Panel-Handprogrammiergerit fiir Positionssteuerung

Entwickelt auf Design-Basis der weitverbreiteten CON-PT-Serie wurde das interaktive
Touch-Panel mit dem leicht zu bedienenden Bildschirmmeni tibernommen. Das neue
Dateneingabegerat unterstitzt die vielfaltigen Funktionen der ERC3-Steuerung.

1. Freundlicheres Blickfeld durch Farbbildschirm
2. Unterstltzung der ERC3-Funktionen Taktzeit-Minimierung und Wartungscheck/Eingabe
von Wartungsinformationen
3. Positionen, Parameter und andere Daten auf SD-Karte speicherbar
4, Kalenderfunktion zeichnet Datum und Uhrzeit jeder Aktion auf (mit Speicheroption auf SD-Karte)

Moni tor fxis No. 00 Dciom [ty Wby Ha, 99 Maint. Info fxis Ho. 00

Data Tupe « Total Mm;g%gant CON-PTA

=E
=
H

g

- Total Run Dist.
6136 m

9990000000000 00
o

B Modelle / Spezifikationen

Parameter Beschreibung
Modell CON-PTA-C-ENG CON-PDA-C-ENG CON-PGAS-C-S-ENG
Typ Standard-Typ Freigabe-Schalter-Typ Sicherheitskategorie-Typ
AnschlieBbare Steuerungen ACON/PCON/DCON/SCON/MSCON RACON/RPCON ASEP/PSEP/DSEP/MSEP PMEC ERC2(*)/ERC3

| © | @
« Ein- und Ausgabe der Positionsdaten
- Bewegungsfunktionen (Positionsfahrt, Jog-Funktion, Tipp-Betrieb)
- Parameter-Eingabe
Funktionen « Monitoring-Funktionen (Position, Geschwindigkeit, E/A-Signale, Alarm-Code, Alarmauslésungszeit
« Speichern/Lesen von Daten auf externen SD-Karten (Positionsdaten-Parameter, Alarm-Liste)
« Taktzeitminimierungsfunktion
» Wartungsinformationen (Gesamtzahl der Verfahrbewegungen, zuriickgelegte Gesamtstrecke etc.)

3-Punkt-Freigabe-Schalter

Display 65536 Farben (16 Bit), weies LED-Hintergrundlicht
Umgebungstemperatur / Luftfeuchtigkeit 0-50°C, 20 - 80 % rel. Feuchte (nicht kondensierend)
Schutzklasse IP40
Gewicht ca.570g \ ca.600g
Kabelldnge 5m

Touch-Pen, Adapter fiir Handprogrammiergerat
Standardzubehor Touch-Pen Touch-Pen (Modell: RCB-LB-TGS), Blindstecker (Modell: DP-49),
Adapterkabel fiir Steuerung (Modell: CB-CON-LB00S)

(*) Bei der ERC2-Baureihe konnen nur Achsen angesteuert werden, die die Nummer 4904 oder héher auf dem Serien-Nr.-Label tragen.

M Teilebezeichnung / AuBere Abmessungen

Touch-Pen
Not-Aus-
24 Schalter 92.1
4 132
———TT T _ /--1—\
| - b
Befestigungs- = < =l
haken
Bedien- .
Bildschirm *
Freigabe-
Schalter
S
Lo
5
B Zubehor
- Trageriemen ( Modell: STR-1)
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B PC-Software (nur Windows)

ll Beschreibung Diese Inbetriebnahme-Software stellt u.a. Funktionen zu Positionseingabe, Testfahrten und Dateniiberwachung
bereit.
Sie umfal3t alle notwendigen Funktionseinstellungen und hilft so die anfangliche Inbetriebnahmezeit zu verkirzen.

1 Modell RCM-101-MW-EU
Software-Kit mit Kommunikationskabel und R5232-Adapter

Il Konfiguration

RS232-Adapter
RCB-CV-MW

ffi!. co— |« o—= o i —
- 0.3m

Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB-RCA-SI0050

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

I Konfiguration
USB-Adapter

RCB-CV-USB
¢ mm o[ Jeo—" o R—
V- ..
USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SIO050

Ersatzkabel

Motorstrom- und E/A-Kabel fiir PEA-Typ
* 000 spezifiziert die Kabellange (L). Lingen b
wocet CB-ERC3P-PWBIO[ ][] 2010 sind mogiich, Berspiek DB0 = -

* Das Standardkabel ist ein Roboterkabel.

Ader | Farbe | Signal | Nr.
AWG22 | Geschirmt FG 1 Al FG Geschirmt| AWG22
N.C — —
BK Rot 1
EMG Orange 1 AWG28
N.C — —
N.C — —
. . CcP Braun
(Einheit: mm) CP.GND | Rot AWG22
MP Orange
L MP GND | Gelb | "WG1?
A Green
B Braun1
n /PP Blau
P Rosa
\ G @ NP Grau
[ Weiss
\ 0 Braun2
. . 1 Rot2
Schrumpfschlauch (mit Klebemittel, schwarz), 89.5 233 T T Oranges | AWG28
CN‘I B 3 Gelb2
i A 4 Griin2
V0'5-3 (ST) Ohne Steckverbindung i g - o
Anschlussgehause: 1-1827863-3 (AMP) x 1 - A U Rosa2
Anschlusskontakte: 1827570-3 (AMP) x 23 — B ou Grau2
Verdrilltes 2-Drahtkabel —_A ouU Weiss2
.. . . —_— Bl ou Schwarz
. > —
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius > 45 mm Abschirmung —
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