Robots a axe simple RS1 - Droits -

M Caractéristiques : actionneurs compacts et économiques
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Site Web dédié : http://download.misumi.jp/mol/fa_soft.html

Un logiciel de sélection et des manuels d'instructions utiles peuvent étre téléchargés.

SINGLE AXIS ROBOT (®)Voir les remarques sur le marquage CE.2= P456

Référence piece Sélection
Type Pas réel (mm) | Avec ou sans frein (1) Controleur (92) Module E/S Longueur du cable (m) | Course (mm)
02 ) 1
Sans :ne rien ins- Point de contrdle : C1 ’;;’; :s 3
RS1 06 crire . Commande d'impulsion : P1 CC-Link : C 5 (incrément de 50mm)
Inclus : B (24VCC+10%) DeviceNet : D 10
12 ’ (Cable flexible)
((®1) Choisir I'option "avec frein" pour les applications verticales. (($)2) Lorsque le controleur de type train d'impulsions est sélectionné, la sélection du type d'E/S n'est pas requise.
7 Ordering ‘Référence pigce| - | Controleur | - | Module E/S | - Lungueuvdescébles‘ - | Course
Example Rs102B - ci - N - 3 - 400
RS102B - P1 - 3 - 400 (Contrdleur : P1)
lPrix du corps du robot
L Prix unitaire 1 ~ 2 pcs
Re’f)tiegzzce Course (mm)
50 100 150 200 250 300 350 400
RS1[ ][]
RS1[][ B
WPrix du contréleur WPrix du cable
Type | Module E/S | Prix unitaire  Longueur ducéble(m)| Prix unitaire
N 1
P 3
C1 c 5
D 10
P1 -

A Remarque

Le circuit d'interruption de I'alimentation n'est pas fourni dans ce contrdleur, permettant
ainsi aux clients de bénéficier d'une souplesse maximale pour leur plan de sécurité.
Veiller a fournir un circuit d'interruption de I'alimentation externe et a installer un
circuit d'arrét d'urgence. Pour obtenir des exemples de circuits, voir BE™ P503

[l Charge en porte-a-faux admissible
+ Utilisation horizontale . Montage au mur

lMoment statique admissible

- Utilisation verticale - Schéma du moment

ala a distance, a la col d'E/S a distance CC-Link/Devi ala d'E/S p etala en ligne ions RS232C).
Il Composants : actionneur, contrdleur, cable
B Accessoire
1— Actionneur ) Spécifications E/S du contrdleur
mﬂ i S [Acces- [_NPN, PNP CC-Link DeviceNet
e soire Manuel d'instructions (CD-ROM), connecteur électrique, connecteur factice
- [ Connecteur CC-Link | Connecteur DeviceNet
lMatériau du robot/Traitement de surface
Ci Rail de guide | Glissiére | Couvercle latéral
. [ Matériau Acier Aluminium | Aluminium
‘“ml"« B Tatement st - - Anodisation
L
MSpécifications générales
Controleur . i, Dé Température ambiante
La spécification plas:qug nmr‘ s‘apme au corps principal. Vis a billes de position | fonctionnement, humidité
i i CD-ROM d
(& spécifer dans les modifcations) ju manuel d'instructions o - st 040, %654
Spécifications du controleur GE* P497~506  Les spécifications pour salle blanche sont disponibles sur notre site Web. (C10 laminées) fincrémenta) | _(sans condensation)
WSpécifications standard  FAQ = P504
Tvpe Pas réel |Répétabilité du po- | Capacité de charge max. (kg) | Forcedepoussée | Course | Vitesse max |Durée de vie| Alimentation | Points de posi-
yp (mm) _[sitionnement (nm) | Horizontale | Verticale ) (mm) (mm/s) nominale d'entrée | tionnement max.
02 6 4 150 100
RS1 06 0,02 4 2 90 | oty [ 300 | 000mou | DCEET 1 255 points
12 2 1 45 600 —
_Env. 200 (longueur de cable) 161+2: c6té moteur ) Course (55: coté moteur)
161: ¢6té moteur inversé ‘ 552 coté moteur inversé
2-037 Profondeur 6
129+1 (Remarque 1) ‘«ZL/WW 6 23+1 (Remarque 1)
o o s [—— \‘ o=
} | : I
o461 S [\ )] ==
1741 (avec frein) (Remarque 1) %
206:+2 (avec frein): coté moteur s
(206 avec frein: coté moteur inversé) 8|8
=
58 &
32 | S
a | ! | — B
| |
L
L+45 (avec frein)
182.5 (avec frein) Ax50 _
1375 50 i
B-M5x0.8 profondeur 8 g_
f —— ~ —
i —H———9—o ¢ S S S S —
162.5 D47 Profondeur 6 2
207.5 c
L N
‘ = (Remarque 1) Distances des extrémités aux butées mécaniques
tD [\l 2 (Remarque 2) Le rayon de pliage minimum du céble est de 30mm.
0 £ (Remarque 3) Serrer le cable & 100mm max. des extrémités de I'actionneur
s pour ne pas imposer de contrainte sur le cable.
3 (__\ - @ (Remarque 4) En cas d'utilisation de trous pour broche de @4 pour le montage
o 05|32 de I'actionneur, s'assurer que la broche n'est pas insérée a une
Lo _’_ 3 g& profondeur de 6mm ou plus dans I'actionneur.
: : g
13 2
49
a Vue en fleche B Vue en fléche
lIDimensions/Masse
. . . Course (mm)
Type [ Dimensions/Poids 55400 | 150 | 200 | 250 | 300 [ 350 | 400
L (mm) 266 316 366 416 466 516 566 616
A (mm) 2 3 4 5 6 7 8 9
RS1 B (mm) 3 4 5 6 7 8 9 10
C (mm) 50 100 150 200 250 300 350 400
Poids (kg) 15 1.6 1.7 1.8 2.0 2.1 2.2 2.3

(®Le frein ajoute 0.2kg au poids total.

My
A
B ——0C, MP Nem
¢ ? 2 MR MY [ MP | MR
B Cc 16 17
mm mm mm  [lMax. Vitesse max. (mm/s) @i foncondes e MSUM
Pas |Poids| A | B | C Pas [Poids| A | B | C Pas |Poids| A C T Pas Course (mm)
6kg | 863 | 40 | 60 6kg | 39 | 26 | 789 4kg | 53 53 ype 'mm
i raa By | A (mm) [ 50 [ 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300 [ 350 [ 400
4kg | 567 | 56 | 84 4kg | 63 | 43 | 507 06 2kg | 107 | 107 02 100
06 | 3kg | 556 | 76 [ 112 06 | 3kg | 92 | 62 | 516 1kg | 223 | 223 RS1 06 300
2kg | 687 | 116 | 169 2kg | 149 | 102 | 656 12 1kg | 204 | 204
12 | 2o |67 [107 [ 152 — "I "2kg [133] 63 [611 0.5kg | 407 | 408 12 400~600
1kg | 807 | 218 | 292 1kg | 274 | 204 | 776 <Exemples de prix> Les prix s'appliquent aux piéces dont la référence est indiquée a gauche:
(prix du corps du robot) + (prix du contrdleur) + (prix du cable) +
@ Référence | _ | Contrdleur _‘ E/S | _| Céble _‘ Course | - (G, E-etc.
|| Alterations piece Type Type Longueur @ ) (fris de modficaton du type e grasse) + (s de maficaton e fa posiion derepos) = Prix total
RS102B - Cc1 - N - 3 - 400 - G-E
Borne de combiné Borne de combiné Logiciel d'assistance Logicield'assistance Cable E/S Cable pour connexion | Manuel d'instruc- | Modifications de la couleur
écification standard ¢ homme mort 7l fon USB i en guirlande tions du plastique du corps
¢ / MJ5 : corps principal
Modifica- Changement du Cungnrteostin: bt KJ3 : confrﬁleur ©1)
tions peleliEs — & =7 K4 : controleur (P1)
T : controleur C1
P oleur P1  Longueur : 300mm
Code G E H D S R T/TP C MJ5/KJ3/KJ4 BC
La graisse est rempla- La position de repos iné UHWEWWWWM Le manuel d'instruc- Modifier la couleur
’ cée par une graisse & est[;ransférée dep Labome de coming st mmm:l:z:lﬁmu 5 : L a il - Lecible S estfouri. Reuis “”WF“’S (S L] | des piéces en plas-
Spéc. faible production de ' e incluse, I ncus. | pour NP, | Jusqu Pour I'actionneur MJ5 : | . B
" ‘autre coté du " inclus. L . p . tique de I'actionneur
particules. Speciications == P503, 507 |, P503, 507 P507 P507 comects, Pour le contrdleur KJ3 : .
(NSKLG2) moteur. Spécicatons @ P503, 507 P— Kld: par la couleur noire.

(®Pour les éléments en option, voir 507 (DIl est plus économique de commander les éléments en option en tant que modifications que de les acheter individuellement.
(®)La saisie des données de point nécessite le bornier portatif ou le logiciel d'assistance.
(®Un cable d'E/S est requis pour la commande E/S paralléles de communication. ()Sélectionner le type de céble d'E/S adapté au type de contrdleur approprié.



