PCON-CB/CFB:.cun

PconNn-cB/CFB

Positioniersteuerung fiir RCP3/RCP2

Positioniersteuerung fiir RCP6/RCP5/RCP4 (PowerCon-Ausfiihrung) H

1 Hochauflésender Batterielos-Absolut-Enkodertyp

Die RCP6-Baureihe ist mit einem hochauflésenden batterielosen
Absolut-Enkoder ausgestattet. Ohne Batterie zum Abspeichern der
Positionsdaten wird weniger Raum fiir die Installation der Systemsteuerung
benotigt, was zu geringeren Ausriistungskosten fiihrt.

Die Auflosung wurde von 800 Pulse auf 8192 Pulse pro Umdrehung erhoht.

2 PowerCon-Ausriistung

Der installierte Hochleistungstreiber PowerCon ermdoglicht es, den Schrittmotor bis an seine Kapazitdtsgrenze auszureizen. Durch die Nutzung
von PowerCon wird die Leistung des Schrittmotors um 50 % erhoht. Dies tragt zur Verkiirzung der Zykluszeit und Produktivitatserhohung bei.

3 Funktion zur Kollisionserkennung

Falls die Achse in Kontakt mit einem anderen Objekt kommt, wird liber diese

Sofort-Stop
bei Achs-Kollision

Funktion der Betrieb sofort abgebrochen. n I b=l.
Die Achse halt ohne starken Aufprall an, sodass die Beschadigung der Achse g :

RCP6 Werkstiick 7/

gering gehalten wird.

4 Erweiterte Uberwachungsfunktionen

Die PC-kompatible Software kann Informationen zum Betriebslauf von Achse und Steuerung in Wellenform anzeigen.
* Anzeigbare Informationen: Stromsollwert, aktuelle Geschwindigkeit/Position sowie PEA-Signale (Start, Positionserreichung, Alarm etc.)
Mit der Triggerfunktion kann der Endnutzer den Zeitpunkt festlegen, wann die Anzeige in Wellenform ausgelost wird.

Entweder bei einer Anderung der PEA-Signale oder zu einem bestimmten Moment wihrend der Achs-Betriebslaufzeit.
Bildschirm Uberwachungsfunktion (Beispiel)
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ausgewahlt werden.
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Serien-Typ

PCON-CB+CGB/CFB-CGFB

AuBenansicht

Feldnetzwerk-Typ
. | X RAEEN" _ _ —_ . | :
E/AT Positionier- | Pulstreiber- Devicei'et Cc-j_m;‘ Lk 1€ s | o Compoi'et EtherCAT, < |Etheritet/IP %ﬁl
P Typ Typ
. . CC-Link | PROFIBUS- _ _ EtherNet/ | PROFINET
DeviceNet | CC-Link IE Field DP CompoNet EtherCAT P 0
E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV CcC CIE PR CN - - EC EP PRT
Batterielos-Absolut- oder
Inkremental-Spezifikation 0 o 0 o o o o - - o o 0
PCON- Mit Absolut- N B B
B/ |Einfach- |Batterie % Y o o 0 0 o} o] o
CGB |Absolut-  |Mit Absolut-
Spezifi-  |Batterie-Einheit o o O O o o B B O o o
kation  [ohne Absolut-
Batterie (0] - (0] O O (0] (0] - - O (0] (0]
PCON- .
Batterielos-Absolut- oder
EE% Inkremental-Spezifikation o o o o 0 o o B B 0 o o
Modelle
PCOON—[J] —[J [0 — [OJ—[d— o —[J—[J
Serie Typ Motortyp  Enkodertyp E/A-Typ E/A- Spannungs- Einfach- Montage-
Kabellange versorgung Absolut- vorgabe
Einheit
Standard-Typ
Global-Typ gemaR Sicherheitskat. Batterielos-Absolut-Spezifik.
56SP/60P/86P-Motor- Inkremental-Spezifikation
Standard-Typ Einfach-Absolut-Spezifikation 0
56SP/60P/86P-Motor-
Global-Typ . .
gemaB Sicherheitskategorie PEA-Speifikation (NPN) ohne Kabel - —
Pulstreiber-Spezifikation (NPN) ne Kabe! Batterielos-Absolut-Spezifikation
— 2m Inkremental-Spezifikation
420 PEA-Spezifikation (PNP)
- - X 3m Einfach-Absolut-Spezifikation
5601 Pulstreiber-Spezifikation (PNP) (mit Absolut-Batterie, ohne Absolut-Batterie-Einheit)
DeviceNet Netzwerk-Spezifikation 5m

5601
6001
8600

(Beispiel: ,20P” fiir 2003-Schrittmotor)

Grundsatzlich ist die Modellziffer fur den Motortyp
gleich der des Motortyps der angeschlossenen Achse.
Dennoch kann es vorkommen, dass die Motortypen-
Ziffer bei einigen Steuerungen und Achsen nicht
Ubereinstimmen.
Zur Vorsicht bei der Auswahl sind unten die einsetz-
baren Modelle aufgefiihrt.
<Passende Achsen fiir 285P>
® Motortyp ,285P"

RCP2-RA3C
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CC-Link Netzwerk-Spezifikation

CC-Link IE Field Netzwerk-Spezifik.
PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezifikation
CompoNet Netzwerk-Spezifikation
EtherCAT Netzwerk-Spezifikation
EtherNet/IP Netzwerk-Spezifikation
PROFINET IO Netzwerk-Spezifikation

*

Einfach-Absolut-Spezifikation
(mit Absolut-Batterie, mit Absolut-Batterie-Einheit)

Einfach-Absolut-Spezifikation
(ohne Absolut-Batterie, ohne Absolut-Batterie-Einheit)

Bei Auswahl der Feldnetz-
werk-Spezifikation wird
,0” (ohne Kabel) fiir die
E/A-Kabelldnge gesetzt.

* Die Einfach-Absolut-Spezifikation wird nicht vom Steuerungs-
typ PCON-CFB/CGFB unterstiitzt.

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

* Die t der Absolut-Batterie-Einheit folgt der
Montagevorgabe der Steuerung (Befestigungsgewinde
oder Hutschienenmontage).
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Systemkonfiguration

M PowerCon150 <PCON-CB/CGB>

[ Option ]

PC-Software I I ' Feldnetzwerk

(Siehe RCP6 Kat. 5.143) Handpro- =3 DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,

Nur Software grammiergerat CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10
<Modell: RCM-101-MW>  (Siehe RCP6 Kat. 5.143) 6 | —

Lieferung mit zugehori- <Modell: TB-02-1> T

gem Anschlusskabel
<Modell: RCM-101-USB>

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezif.
PEA-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.146)

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardldnge: 2 m

Zugehériges Anschlusskabel

Anschlusskabel: 0,5 m

Enthalten bei Absolut-Batterie-Einheit Steuerung
<Modell: PCON-CB/CGB>
Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezif. DC24V
Absolut-Batterie-Einheit Spenmunge-
(Siehe RCP6 Kat. S.143) 24Ve
<Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)> L ove
<Modell: SEP-ABUS (Befestigungsgewinde)> 4 \ FG®

Enthalten bei PCON-CGB
Blindstecker
(Siehe RCP6 Kat. 5.143)
<Modell: DP-5>

Einfach-Absolut-Batterie
(Siehe RCP6 Kat. 5.143)
<Modell: AB-7>

*Das entsprechende Motor/
Enkoder-Kabelmodell hangt
vom jeweiligen Achstyp ab.

" . Fir Bestellung eines Ersatz-

i 't LI i P | kabels siehe RCP6-Kat. S.144.
Integriertes Motor/Enkoder- :

Roboterkabel

< AnschlieBbare Achsen > OO0

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes
Motor/Enkoder-

Roboterkabel RCP3-Baureihe

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-

Roboterkabel
(P>
L8z R
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
LEETEiEE
RCP5-Baureihe RS, Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel
(P

RCP6-Baureihe

PCON-CB/CFB 7 - 1 39




PCON-CB/CFB s

Systemkonfiguration

B Mit 56SP/60P/86P-Motor kompatible Steuerung <PCON-CFB/CGFB>

Opti
PC-Software Handpro- Feldnetzwerk
(Siehe RCP6 Kat. 5.143) grammiergerit DeviceNet/CC-Link/CC-Link IE/PROFIBUSDP/
Nur Zof:lwsée (Siehe RCP6 Kat. 5.143) CompoNet/EtherCAT/EtherNet/IP/PROFINET 10
<Modell: RCM-101-MW> I

) ) o <Modell: TB-02-[1> i,
Lieferung mit zugehori-

Al
gem Anschlusskabel Enthalten bei PEA-Steuerungs-
<Modell: RCM-101-USB> spezifikation
PEA-Kabel
(Siehe RCP6 Kat. S.146)

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2 m

5m

Steuerung

<Modell: PCON-CFB/CGFB>
Zugehori Anschlusskabel DC24v
ugenoriges Anschiusskabel -
genrs == Spennungs
24V ©
ovVe
FG®©

Ny

Enthalten bei PCON-CGB/CGFB

Blindstecker
(Siehe RCP6 Kat. S.143)
<Modell: DP-5>
< AnschlieBbare Achsen > * Das entsprechende Motor/Enkoder-Kabel-
L_rl I—l_—l modell hangt vom jeweiligen Achstyp ab.
Fir Bestellung eines Ersatzkabels siehe
RCP6-Kat. 5.144.
Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert Wird mit der Achse geliefert
Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/
Enkoder-Kabel Enkoder-Kabel Enkoder-Kabel Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/ Integriertes Motor/
Enkoder-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel

RCP2-Baureihe RCP4-Baureihe RCP5-Baureihe RCP6-Baureihe

P
> 7

-
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