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Controleurs de position de robot a axe simple dédiés

Compact, multifonctions et performances élevées

SINGLE AXIS ROBOT (®Voir les remarques sur le marquage CE. B P456

WPour moteur pas-a-pas . L N . . Sélectionner I'un des quatre types correspondant aux spécifications de PLC. Céteé contréleur
pas=-p W Prix unitaire du contrdleur Ml Actionneur de contréleur Module E/S  (sycitications i des qualre ypes corresi Bxreco) Logement
s . Prix unitaire Remise sur volume RS 1/2/3 —— o —
Référence piece | ModuleB/S | ™ iece | 2-3 pidces | 4-5piéces  ns 10/20/30 Type Descriptions 2 @
NPN: N 3 16 entrées (externe 24VCC+10%, purge 4mA/1 point/+commune) E”—‘@
PNP-P RSD 1/2/3 e Sparallsles) 16 sorties (externe 24VCC+10%, 50mA/1 point/ 0.4A max./8 points, collecteur)
EXRS-C1 CC-Link : C RSDG 1/2/3 PNP (E/S paralleles) 16 entrées (externe 24VCC=10%,4mA/-commune) 8 =
DeviceNet : D P 16 sorties (externe 24VCC=10%, 50mA/1 point/ 0.4A max./8 points, émetteur) o i~
(®)Pour les commandes supérieures aux valeurs indiquées, demander un devis. CC-LINK CC-Link s'applique a la Ver1.10, Statioq distante (1)
DeviceNet Neeud 1 esclave Devit (fichier de réglages PLC disponible sur le site Web MISUMI)
£ Ordering [Retérence piece] - [ Module E/S MDescriptions de la fonction de signal de commande d'E/S paralléles
Example ~ —RSC1- N N°de
p Type broche. | Nom du signal Signification Description
Entrée d'alimentation d'E/S - Borne d'alimentation externe (+)
A1&A2 | +COM + commune (24) - 24CC+10%
A38A4 NC Non connectée Non utilisée
B g N° de point défini - Spécifier le n° du point de la position cible définie
30 AS~A12 PINO~7 (binaire) - Spécifier le n° du point pour I'entrée de position de courant (en mode de foncti manuel)
5 A13 JOG+ Foncti par a-coups (+) Dé p ifs/par a-coups dans la direction + (en mode manuel)
82 B4.5 A4 JOG- Foncti par a-coups (-) Dé progressifs/par a-coups dans la direction - (en mode manuel)
- /r Entrée A15 MANUAL Mode manuel Contacteur de mode manuel
A16 ORG Retour a I'origine Dé du retour a I'origine
® > =_=7"| A17 /LOCK Interverrouillage Entrée externe autorisée. Si la position d'arrét est définie pendant le déplacement, la décélération est arrétée.
ﬂ ﬂ ﬂﬂ ﬂ ﬂﬂ ﬂ A18 START Marche L'opération de positi 1t vers le numéro de point spécifié commence N . .
- Rélnfialisation de T'alarme Cable d'E/S paralléles
A19 | RESET Réinitialisati “Réinitialisation de la sortie de n° de point (Cable plat)
. ion de | distance de course restante dans |'opération de positi relatif
A A20 SERVO Servo EN MARCHE MARCHE/ARRET du moteur
Remarques o | | ﬂ] N B1-B8 POUTO-7 Ne de point de sortie - Emet le numéro de point & spécifier par opération de positi
®Source d'alimentation externe 24VCC (3A ou plus) fournie par les clients. - | - (binaire) - Emet le numéro d'alarme en cas d'alarme (ie réglage d'activati ésactivation est disponible)
(®Le cable d'E/S n'est pas fourni. A sélectionner comme un produit en option. B9 ouTo Sortie de 0 Allouée arbitrairement a partir des éléments suivants en fonction des réglages de
®Circuit d'arrét d'urgence externe requis pour la maintenance. i 5 parametre.
@ urger mere I¢ c . B10 ouT1 Sortie de controle 1 ! . P . 5
(®Pas besoin de sélectionner séparément, le controleur est inclus en cas d'achat d'un jeu complet BT ouT2 Sortie de 2 ;sygg;?oﬂed?gngi’ﬁ?me de zone individuelle, statut de mode manuel, fin du retour a la
de robots a axe simple. X » L ) B12 0UT3 Sortie de 3| @Amétimmédiat, sortie d'alarme, sortie de proximité, en
%Lors de I'achat séparé d'un controleur, la référence du robot a axe simple applicable est requise. Sortie 813 BUSY En foncti AGti (ON) en cours de
Le logiciel d'assistance est requis afin de modifier les combinaisons contrdleur/robot, ou pour pren- el
dre en c%arge les modifications t;]ues 4 des changements de configuration CC-Link. pourp () Q u Q Q u Q Q u T_I 1 B14 END Fin de I'opération Définit le résultat de I'opération sur actif (ON) via la sortie, en cas de réussite de I'opération.
(®Aucune alimentation auxiliaire disponible. ) R2.25 \ 1o} B15 /ALM Alarme Actif (ON) en cas de statut normal, sortie inactive (OFF) en cas de statut d'alarme
B16 SRV-S Statut servo Réglé sur actif (ON) lorsque la puissance est fournie au moteur. < =
B17~B18 | NC Non connectée Non utilisée g = =
B19~B20 -COM Entrée d'ali ion d'E/S - Borne d'alimentation externe (-) @
- commune (0V) - Entrées vers la borne OV externe. a 4
WPour servomoteurs . . N . . Cable coupé
lPrix unitaire du contréleur Bl Actionneur de contréleur en amont coté contréleur
3 - Prix unitaire Remise sur volume RSH 1/2/3/4/5 ————
. Référence piece Module E/S — — - écificati 2 . .
PMisuMi = 1 piece | 2~3 piéces | 4~5 pieces RSH 1C/2C/3C Specnh:oa:rl‘t:’r‘\:n?:a:';:rt‘lerede MSpécifications de com-
EXRS- C22A NPN - N — T ; . . ; i munication du port COM1
PNP-P RSF4 lSpécifications de la carte réseau CC-Link lSpécifications de la carte réseau DeviceNet standard (RS232C)
bCOdevaz absolus (anC CoLink. C RSB 1/2 Elément Spécification du réseau CC-Link Elément Spécifications du réseau DeviceNet Elément | Spécifications
a“e”ed:nnées) % [ DeviceNet-D Proocoedecommunca CC-Link V1.10 écfication DevceNet compate | Volume 1 Version2.0/olume 2 Version2.0 Visssa de ranemisi 384000ps
NPN - N A R Station Station distante Type de matériel Matériel générique Longuer des its de domnées 8 bits
EXRS- C22B PP emarques Norkr e o o 1 Station Réglage MAC ID 0-63 Longuue e ittt Tbit
Type incrémental CC-Link " C ®Source d'alimentation externe 24VCC (3A ou Définiiondu nombre de stations 1~64 Réglage de la vitesse de communication 125Kpbs ‘ 250kbps ‘ 500Kbps Parité Impair
ype incremental DeviceNet: D plus) fournie par les clients. Alimentations requises i wieconmniaion | 156Kbps | 625Kbps | 2.5Mbps | 5Mbps | 10Mbps  Longue di totale 500m | 250m | 100m Contrdle de débit Non fourni
= - — — - pour les E/Setdefrein. Longue distance totale | 1200m | 900m 400m | 160m | 100m DEL de I'écran Module, réseau Méthode d i
®Pour les P aux valeurs un devis. (@Le cable d'E/S n'est pas fourni. A sélectionner DEL de I'écran RUN.ERR. SD. RD
comme un produit en option. e
Py — @Circuit d'arrét d'urgence externe requis pour
- - (&)Pas besoin de selectionner separement, le : Co—
Example contrdleur est inclus en cas d'achat d'un jeu Diagramme du circuit E/S
complet de robots a axe simple. . ;
@Lors de I'achat séparé d'un contrdleur, la Spécifications NPN Specmcatlons PNP
référence du robot a axe simple applicable est . .
requise. M Zone d'entrée WlZone d'entrée
@Le logiciel d'assistance est requis afin de modifier P i 5
les combinaisons contrdleur/robot, ou pour prendre +COM ' +COM N
en charge les modifications dues a des changements O—bt -
de configuration CC-Link. DC24V J_ : s !
58 ®Aucune ali ion auxiliaire disponible. T _ ! F — |
58 | 131 | 5 05.4 ? L " Logique ? L W Logiaue
it 1 E 3 DC24V ; E R O §
[ ‘7, I T -COM " T T -com o a T
000000000000000 A ; [
o
M Zone de sortie
% A ~ -~ [lTableau des signaux de connecteur EXT pour le contrdleur EXRS-C21/C22 | e .
= — © o) Connecteurs fixés aux controleurs. Douille et structure de circuit d'arrét d'urgence d'alimen-
[D] — — tation du frein.
= . — )
wauboe | Nom du signal Description
g = 1 +V24 Puissance absorbée des freins mécaniques Logiaue \_ e
f 2 oV (Source d'alimentation CC fournie par les clients) 4
. [N ’2—, 3 ES+ | Source d'aimentation intere de I'entrée d'arét d urgence
: 5 G 4 ESil Entrée d'arrét d'urgence 1
I'GI Y ! 5 ES2  |Entrée d'arrét d'urgence 2
S —L 6 ES-  |Amétd'urgenceprét |  TTTTIITIITITTImTImTTATmmmmmmmm I
Te) 7 MPRDY1 | Contacts de sorfiei que l'alimentation & i préte
8 MPRDY2__| (Source d'alimentation 24VCC fournie par les clients)




