Controleurs dédiés au robot a axe simple

Compact, multifonctions et performances élevées

EXRS-C1

SINGLE AXIS ROBOT

(®Voir les remarques sur le marquage CE. 25 P456

HInformations essentielles courantes sur les modéles EXRS-C1/EXRS-P1

Controleur de position dédié pour les séries RS/RSD/RSDG avec moteurs pas-a-pas
Témoin lumineux d'état (ALIM. [bleu] et ERR. [rouge])

Connecteur de communication en guirlande standard 2 (COM2)

Fonction de guirlande

désormais standard Connecteur de communication S-232C standard 1 (COM1 : pour la communication de commande ASCII)

Indépendant des types des contrdleurs,

jusqu'a‘l 16 contrdleurs en ligne Connecteur d'E/S de robot (ROB I/0 : pour communiquer avec le robot a axe simple et pour I'alimentation)

Nombre d'axes contrélés

Axe 1 (points : 225 points)

Robots contrélables

Série RSD, série RSDG, série RSDG avec moteurs pas-a-pas pour le contrdle du corps principal de robot de type propre RS [liste sur Internet].

Consommation d'énergie max.

70VA~110VA

Alimentation d'entrée

Source d'alimentation externe (source d'alimentation externe requise) 24VCC+10% recommandée : référence MISUMI ESP20-100-24

Dimension extérieure/poids du corps

h 30 (largeur) mm x h 162 (hauteur) mm x p 82 (profondeur) mm/env. 200g

connectés en guirlande !

Sélectionner un connecteur d'E/S (NPN, PNP), un connecteur CC-LINK ou
un connecteur DeviceNet (sur la photo : connecteur d'E/S).

Connecteur d'alimentation (pour structure de circuit d'arrét d'urgence et d'entrée 24VCC)

Controleur de position EXRS-C1

Méthode de commande

Méthode de commande vectorielle en boucle fermée

Méthode de détection de la position

Capteur d'angle/rotatif de type résolveur (résolution 20480 impulsions/rotation)

Méthode de retour a la positon d'origine

Méthode d'arrét immédiat (aucune autre méthode de retour a la position d'origine disponible)

Méthode de communication externe

COM1 est équipé d'un port de communication RS-232C. COM1 est équipé d'un port de communication en guirlande.

Temp. de fonctionnement/humidité

0~40°C/35~85% HR (pas de condensation)

Temp. de stockage/humidité

-10~65°C/10~85% HR (pas de condensation)

Conditions ambiantes

A l'intérieur sans lumiére directe du soleil. Ni gaz corrosifs ou inflammables, ni vapeur d'huile ou poussiére.

Résistance aux vibrations

Dans chaque direction X, Y et Z 10~57Hz Demi-amplitude 0.075mm 57~150Hz 9.8m/s?

Méthode d'exécution/de modification/tra-

cage/pointage

RS-Manager : référence MISUMI EXRS-ST1 ou EXRS-ST2
Borne de combiné : référence MISUMI EXRS-H1 ou EXRS-HD1

EXRS-P1

BSpécifications du modéle EXRS-P1

Controleur d'entrée d'impulsions exclusivement pour les séries RS/RSD/RSDG avec moteur

pas-a-pas Témoin lumineux d'état (ALIM. [bleu] et ERR. [rouge])

Connecteur de communication en guirlande standard 2 (COM2)

NOUVEAU

De type entrée d'impulsion Connecteur de communication S-232C standard 1 (COM1)

Les robots a axe simple
existant de MISUMI fonctionnent
grace a une entrée de signal d'impulsion !

Connecteur d'E/S de robot (ROB I/0 : pour les communications avec le robot a axe simple)

Connecteur d'entrée d'impulsion dédié
(un autre port de ication ne peut pas étre sélectionné.)

Fonction de guirlande
standard

Pour plus de détails, voir BS P505.

Connecteur d'alimentation (pour structure de circuit d'arrét d'urgence et d'entrée 24VCC)

Contréleur EXRS-P1 pour entrée d'impulsion

Entrée de commande d'impulsion RS-P1

Pilote de ligne : 500kpps ou moins

Collecteur ouvert : 100kpps ou moins (5~24VCC+10%)

Méthode d'exécution/de modification
tracage/pointage

RS-Manager : référence MISUMI EXRS-ST1 ou EXRS-ST2

(®EXRS-P1 ne peut pas étre utilisé en borne de combiné.

linformations essentielles sur le modéle EXRS-C2

Nombre d'axes controlés

Axe 1 (points : 225 points)

Robots contrélables

Série RSB, série RSF, série RSH avec servomoteurs CA pour le contrdle du corps principal de robot de type propre RS [liste sur Internet].

Capacité d'alimentation interne

400VA

Alimentation d'entrée

Monophasée 100~115VCA+10% (50/60Hz) : référence applicable EXRS-C21A/B
Monophasée 200~220VCA+10% (50/60Hz) : référence applicable EXRS-C22A/B
(Une alimentation externe séparée 24VCC est requise pour le robot a axe simple équipé de freins.)

Dimension extérieure/poids du corps

h 58 (largeur) mm x h 162 (hauteur) mm x p 131 (profondeur) mm/env. 900g

Méthode de commande

Méthode de commande vectorielle en boucle fermée

Méthode de détection de la position

Capteur d'angle/rotatif de type résolveur (résolution 16384 impulsions/rotation)

Méthode de retour a la positon d'origine

Meéthode d'arrét immédiat (méthode de détection disponible en tant qu'option spéciale)

Méthode de communication externe

COM1 est équipé d'un port de communication RS-232C. COM1 est équipé d'un port de communication en guirlande.
Port dédié pouvant étre sélectionné a partir de la communication parallele E/S, CC-LINK ou DeviceNet.

Temp. de fonctionnement/humidité

0~40°C/35~85% HR (pas de condensation)

EXRS-C2

Temp. de stockage/humidité

-10~65°C/10~85% HR (pas de condensation)

Contréleur de position dédié pour les séries RSH/RSF/RSB avec servomoteur Avant

(al'entrée du panneau avant)

& MiSuMi WI
Fonction de guirlande Avant
désormais standard ‘

Témoin lumineux de statut deur de type absolu (BAT)

Indépendant des types des contréleurs (PWR, ERR)
jusqu'a 16 contrdleurs en ligne
connectés en guirlande ! Connecteur de commuricaton 2

ion 1
Connecteur de communication 1 (COM1) oz

Connecteur électriqu

Voyant de CHARGE
Connecteur d'E/S de I'actionneur

Connecteur moteur (ROB 1/0)

(MOTOR)

Borne de terre Connecteur E/S (I/0)

Contrdleur de position EXRS-C2

Conditions ambiantes

A l'intérieur sans lumiére directe du soleil. Ni gaz corrosifs ou inflammables, ni vapeur d'huile ou poussiére.

Résistance aux vibrations

Dans chaque direction X, Y et Z 10~57Hz Demi-amplitude 0.075mm 57~150Hz 9.8m/s?

Connecteur de batterie d'enco-

Méthode d'exécution/de modification RS-Manager : référence MISUMI EXRS-ST1 ou EXRS-ST2

tracage/pointage Borne de combiné : référence MISUMI EXRS-H1 ou EXRS-HD1
[l Tableau de prise en charge des modéles de robot
EXRS-C1 RS1 RS3 RSD1 RSD2 RSD3 RSDG1 RSDG2 RSDG3
EXRS-P1

(Prend en charge tous les modéles de la série RS avec moteur de type plié et moteur pas-a-pas)

EXRS-C21A/B RSH1 _ RSH2 _ RSH3 _ RSH4  RSH5 RSF4  RSB1 _ RSB2
EXRS-C22A/B (les modeles de contrdleur 100V ou 200V sont compatibles avec les robots a axe simple avec servomoteurs CA)
lPrécautions

Les paramétres par défaut des controleurs peuvent étre modifiés pour assurer leur compatibilité avec différents robots a axe simple. Logiciel d'assistance requis pour modifier les parameétres par défaut.
Les paramétres de CC-LINK, par ex. le changement d'adresse requis pour les parameétres de réseau de terrain, peuvent étre modifiés uniquement via le logiciel d'assistance ou le bornier portatif.

Les robots avec servomoteur CA ne peuvent pas étre controlés a I'aide des controleurs pour moteurs pas-a-pas (EXRS-C1 et EXRS-P1).

Les robots avec moteur pas-a-pas ne peuvent pas étre controlés a I'aide des contréleurs pour servomoteurs CA (tous les types EXRS-C2).



