Contréleur d'entrée de type train d'impulsions pour robot a axe simple dédié
Compact, multifonctions et performances élevées

lPour moteur pas-a-pas

lPrix unitaire du contréleur

[l Actionneur de contrdleur

Référence piece Prix u_r]ltalre ﬁemlse sur volume_‘ RS 1/2/3
1 piéce 2-~3 piéces 4-~5 piéces RS 1C/2C/3C
14,500 14,100 13,900 RSD 1/2/3
(®Pour les commandes supérieures aux valeurs indiquées, demander un devis. RSDG 1/2/3

SINGLE AXIS ROBOT

[l Tableau de signaux d'entrée/de sortie

(®)Voir les remarques sur le marquage CE.BE P456

Ordering A Remarque
Example - - -
(®Alimentation externe 24VCC fournie par
les clients.
®Circuit d'arrét d'urgence externe requis
pour la maintenance.
@Le controleur ne peut pas fonctionner
avec une borne de combiné (EXRSH1/
EXRS-HD).
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Cinq fonctionnalités du nouveau pilote d'entrée d'impulsion

1. Méthode de commande vectorielle hautement fiable |

Commandes vectorielles en boucle fermée de controleurs de position de robot & axe simple RS MISUMI correctement regus. Ceci permet méme a la commande
d'impulsion d'afficher des performances de commande excellentes, et comme nos contrdleurs de position, cela empéche les pertes de couple a vitesse élevée.

2. Retour grace a un capteur d'angle de rotation de type résolveur \

Les informations du capteur d'angle de rotation haute précision essentielles pour éliminer les calages du moteur pas-a-pas sont obtenues grace a la méthode de retour, identique a celle du contrdleur de position MISUMI.
Le positionnement hautement précis est possible grace au résolveur haute ré ion (20480 ).

3. Les entrées de train d'impulsions sont compatibles avec les types a pilote de ligne et collecteur ouvert‘

La méthode d'entrée de commande d'impulsion peut étre modifiée en changeant simplement les réglages des parametres et le cablage du contrdleur, conformé-
ment aux spécifications du contrdleur en amont. La méthode de collecteur ouvert prend en charge de larges plages de tension d'entrée de 5 a 24VCC.

4. Modification/exécution des parameétres via RS-Manager possibles \

Divers réglages de paramétres, la fonction de tracage en temps réel et les sorties de fichiers de sauvegarde des parameétres d'état, etc., nécessaires pour faire
fonctionner facilement les robots & axe unique, peuvent étre édités et exécutés via le logiciel d'assistance "RS-Manager" ou via le controleur de position.
(®Les bornes de combiné "EXRS-H1" et "EXRS-HD1" ne peuvent pas étre utilisées sur les modéles EXRS-P1.

5. La série de robots RS existante peut étre commandée via des entrées de train d'impulsions |

Les robots a axe unique existant équipés de moteur pas-a-pas peuvent également étre contrélés par un contréleur de commande d'impulsion. Il n'y a pas besoin d'acheter de nou-
veaux robots. Méme si la commande en amont est émise grace a une impulsion, les robots a axe unique existants peuvent étre réutilisés simplement en changeant les controleurs.

Type Nom du signal Collecteur ouvert Entrainement de ligne Description

OPC Entrée d'ali ion de collecteur ouvert (Ce ion interdite) Entrée d'ali ion de ouvert (5~24VCC=10%)
PULS1 (Ci ion i ite) Entrée d'impulsion de commande (+) | 3 types de commande peuvent tre slectionnés via les modifications de parametre au niveau de fa bome d'entrée de commande d'impulsion.
DIR1 (C Entrée de commande de direction (+) - Entrée de phase A/phase B

Entrée PULS2 Entrée de d'impulsion | Entrée de commande d'impuision () | + Entrée de signal/d'impulsion
DIR2 Entrée de de direction|  Entrée de commande de direction (- « Entrée CW/CCW
ORG Retour a I'origine Signal de marche : début de retour a la position d'origine. Signal d'arrét : arrét
RESET Réinitialisation Réinitialisation de I'alarme
SERVO Servo EN MARCHE Signal de marche : alimentation du moteur. Signal d'arrét : arrét du moteur
ORG-S Fin du retour a 'origine Signal de marche lorsque le retour a la position d'origine est terminé

Sortie IN-POS Positionnement terminé Emet e signal de marche lorsque les impulsions accumulées du compteur de déviation se situent dans la plage de valeur spécifiée.
/ALM Alarme Sortie de signal de marche en cas d'état normal, sortie de signal d'arrét en cas d'état d'alarme
SRV-S Statut servo Sortie de signal de marche lors de I'alimentation du moteur

1. Lors de I'utilisation avec le collecteur ouvert, ne pas connecter la ligne de signal a PULST et DIR1. Cela pourrait entrainer un dysfor

2. Lors de I'utilisation avec le pilote de ligne, ne pas connecter la ligne de signal & I'OPC. Cela pourrait entrainer un dysfonctionnement et endommager le pilote.

le pilote.

Il Tableau de signaux d'E/S W Di des broches du d€/S [l Autres spécifications standard
N° de la broche | Nom du signal Signification 16 15 Fonctions de protection
B i ' 9 . . " .
1 +COM__ [REMIEEUEl OB 2AVCCE10%) 14 s 13 Erreur de détection de position, température anormale,
2 OPC Entrée d de collecteur ouvert e '/ h rtension. b tensi d i
3 soLsT o e 12 T o I‘:“/” surcharge, surtension, basse tension, erreur de position
2 PuLsz IEmem . 5 10 \;\- L » 9 excessive, tension de commande faible, surintensité, courant
s DIR1 Ent@e de ; et 8 T ’|jL 7 moteur anormal, erreur CPU, déconnexion de fil de moteur,
T . . . i .

1 r?e ¢ © frec f°" C L1} vitesse de commande excessive, fréquence d'impulsion

6 DIR2 Entrée de de direction 2 6 .§| 5 .
— [l excessive
7 ORG Retour 4 I'origine 4— } 3
1l =

8 | NC Utilisation intercite ) — T
9 RESET | Réinitialisation
10 SERVO | Servo EN MARCHE
11 ORG-S | Fin du retour a I'origine
12 IN-POS | Positi terminé
13 /ALM Alarme
14 SRV-S Statut servo
15 -COM | Entréed ion d'E/S (OV)
16 FG Masse

Il Schéma de connexion de signaux d'E/S [collecteur ouvert]
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