M S E L Steuerung

Programmsteuerung fiir Scara-Roboter IXP /
RoboCylinder RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2 /
Handgelenk-Einheit WU

Ansteuerung von bis zu 4 RoboCylinder-Schrittmotorachsen

In der Vergangenheit konnten mit einer Programmsteuerung maximal zwei Achsen mit Schrittmotor gesteuert werden. Bei Einsatz der MSEL ist
die Ansteuerung von bis zu vier Achsen erlaubt. Ebenfalls steht ein Interpolationsbetrieb zur Verfiigung, was die Nutzungsméglichkeiten erhoht.

Kombinationsbeispiele

3-Achs-Kartesisch (Schrittmotor) RCP6 IXP (3-Achs-Spezifikation) RCP2
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[ Erhaltlich fiir Anschlu von max. 4 Achsen |

Magliche RoboCylinder-Anbindung von RCP6, RCP5 und RCP4

Mittels PowerCon-Anwendung ist nun ein Interpolationsbetrieb der RoboCylinder-Baureihen
RCP6, RCP5 und RCP4 mit Hochleistungstreiber durchfiihrbar, was mit der bisherigen
Programmsteuerung PSEL nicht méglich war.

Kabel- und Kostenreduzierung

In der Vergangenheit wurden zur Ansteuerung von 4 Achsen zwei 2-Achs-Steuerungen (PSEL) und eine 24 V-Spannungsversorgung benétigt.
Aufgrund der eingebauten Stromversorgung kann eine MSEL nun bis zu 4 Achsen steuern.

Bei 4-Achs-Ansteuerung

| 2 PSEL-Einheiten + 24 V-Spannungsversorgung | 1 MSEL-Einheit
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Kabelreduzierung =

Eingebaute Stromversorgung
verwendbar fiir 100~230 VAC
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Kostenreduzierung
Um ca. 36 % gesenkt
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Ausgeriistet mit E/A-Erweiterungseinschub

Neben den Standard-E/As (EIN: 16 Kontakte, AUS: 16 Kontakte) ist ein E/A-Erweiterungseinschub erhaltlich.
Beim E/A-Erweiterungseinschub sind PEA- (EIN/AUS: je 16 Kontakte) oder verschiedene Feldnetzwerk-Typen auswahlbar.
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