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Quality and Innovation

TABLETOP-ROBOTER

Wiederholgenauigkeit = = 0.02 mm

Bauformen Portal / Ausleger
Achsenzahl 2 Achsen / 3 Achsen
Arbeits- 200 X 200
bereiche 400 X 400
Programmierbare - 3044 pysitionen
Positionen

www.linearachsensysteme.de




TT-Roboter - Beschreibung

‘Easy to use’-TableTop-Roboter - Kompakt und

Hochleistungsfahiger Tisch-Roboter mit
exzellentem Preis-Leistungsverhaltnis

Wiederholgenauigkeit von +0,02 mm

Steifer Grundrahmen, Kugelumlaufpindel und Schrittmotor

Der TT-Roboter basiert auf einem steifen Grundrahmen aus
gezogenem Aluminium. Die benutzte Kugelumlaufspindel,
der Schrittmotor und der integrierte Drehgeber garantieren
Préazision und verhindern das Anfahren falscher Positionen.

Integrierte X-SEL-Steuerung
Hohe Bahngenauigkeit und konstante s S
Geschwindigkeit

Der TT-Roboter bietet die hohe Bahngenauigkeit und

konstante Geschwindigkeit zusammen mit den umfangreichen

Funktionen und Befehlen, welche die integrierte X-SEL- y)
Steuerung ermoglicht. In der 3-Achsausfuhrung kbnnen Sie

interpolierte dreidimensionale Bahnen einschlieBlich Kreisfor-

men abfahren. Der TT-Roboter kann sowohl uber ein Program- —
miergerat, PC-Software als auch uber andere Tools gesteuert

werden. Maximal 64 Programme kdnnen gespeichert, bis zu

16 Programme simultan gefahren und insgesamt bis zu 3000

Positionen programmiert werden.

2

Bewegung mit Druckbetrieb

Schubbewegung zum Testen und zum Einpressen

Die Bewegung mit Druckbetrieb ist genauso wie bei
unseren RoboCylindern auch bei der TableTop-Serie
moglich. Auch hier kann die Druckkraft je nach
Anwendung frei eingestellt werden, z.B. zum
Funktionstest von Schaltern, Tastaturen etc. oder
zum Einpressen von Werkstucken.
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Hochfunktional

Bauform Portal oder Ausleger

Portalausfuhrung fur Einsatzfalle, in denen hohe
Steifigkeit erforderlich ist und die Auslegerausfuihrung
bei begrenzten raumlichen Verhaltnissen.

370 mm

Die Portalbauform besitzt eine feststehende Y-Achse zur Hand-
habung von Zuladungen mit ungleicher Gewichtsverteilung,
besonders geeignet fiir Anwendungen, in denen die X-Achse eine
hohe Last aufnehmen muss, bzw. dort, wo ein groBer Teil der Portal Ausleger
Zuladung iber den Schlitten hinausragt.

Die Auslegerbauform ermdglicht einen groBen Freiraum, also ideal,
wenn in Ihrer Anlage Zuladungen groBerer Abmessungen oder
Lasten mit unregelmaBigen Formen unter vorgegebenen,

unveranderlichen Verhaltnissen befordert werden miissen.
M Zwei Arbeitsbereiche zur Auswahl
Typ 2020 (200 mm) oder Typ 4040 (400 mm)
£
£
g . .
[ Neben den beiden Bauformen (Portal oder Ausleger) gibt es
den TT-Roboter auch mit zwei unterschiedlichen
Arbeitsbereichen, und zwar 200 mm x 200 mm (Typ 2020)
oder 400 mm x 400 mm (Typ 4040) gemaB der Hublangen
in den X-/Y-Achsen. Ganz gleich, ob in lhrer Anlage kleine
= = 5 : oder groBe Zuladungen zu befordern sind, Sie kbnnen aus
den geeigneten Modellen mit dem passenden Arbeitsbereich
auswahlen.
Der TT-Roboter kann sowohl mit 2 als auch mit 3 Achsen
geliefert werden. Die Bauform mit drei Achsen ist mit einer
Bremse ausgeriistet, die das Absinken des Schlittens bei
Abschalten der Energieversorgung verhindert
D 020 p 4040
Unterstutzende Netzwerke O Programmaustausch
F O Ubertragung von Be-
(optlonal) 7 triebsd::engzlAl Protokoll) I
Vorbereitet fur DeviceNet, CC-Link, ProfiBus und i [HAB]
Ethernet :
Die TT-Roboter kbnnen in Netzwerke wie
DeviceNet, CC-Link, ProfiBus und Ethernet fur die = 1:
Ubertragung und Erfassung von Positionsanderun- [HAB] ‘I.JIIIIII‘
gen, Produktionsergebnissen und anderer Daten . i

eingebunden werden. O Senden/Empfangen der
E/A-Signale (Modbus/TCP)
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Tabletop Roboter - Einsatzheispiele

Einsatzbeispiele

Beschichten

Mit der hochleistungsfahigen Interpolation wird der Roboter zu einem
idealen Beschichtungswerkzeug im zwei- oder dreidimensionalen
Raum.

Loten

Mit seinen 3000 Positionen kann der TT-Roboter problemlos
zum Lbten von Leiterplatten, usw., eingesetzt werden.

Leiterplattenbeschichtung mit Silikon, Klebstoff auf
Lautsprecher, Dichtungsmittel auf Kraftstofftanks, usw.

Einschrauben

Mit der Druckfunktion der Z-Achse kann ein Schrauben-
dreher gegen die Zuladung zum Anziehen von Schrauben
verwendet werden.

Loten elektronischer Bauelemente

Prufen von Leiterplatten

Ein Bilderfassungssensor kann an der Z-Achse zum Prifen
von Leiterplatten und Bauteilen befestigt werden.

Schrauben an einer elektronischen Komponente
oder an einem Autoteil festziehen.

3 Tabletop Roboter TT

Leiterplatten auf Bestuckungsfehler prufen.
Prufen von bearbeiteten Bauteilen.



Tabletop Roboter - Baugruppendefinition

Baugruppendefinition

n Stirnseite des X-Schlittens
Der X-Achsenschlitten hat eine Stufe, die das
Eindringen von
Schmutz verhindert.

[PA Not-Aus-Schalter
Schlusselschalter zum Abschalten aller Antriebe

Digitaler Programmwahlschalter
Digitaler Wahlschalter zum Aufrufen des
gewunschten Programms .

I3 Funktionsschalter
Drucktaster zum Starten/Unterbrechen eines

Programms.

[ Anzeigeeinheit
4-stellige, 7-Segment-LEDs zur Anzeige der
Nummer des gerade ablaufenden Programms,
von Fehlercodes, usw.

A Bremsfreigabeschalter
Schalter zum zwangsgesteuerten Losen der
Z-Achse bei ausgeschalteten Servos

Netzwerkanschluss (optional)
Anschluss fur Netzwerkstecker.

(Siehe Seite 17)

) Anschluss fur PC-Kabel

D-sub, 25-Pin-Stecker zum Anschluss des
PC-Kabels oder des Handprogrammiergerates.

n Z-Achsbremse

Bremse, die das Absinken des Schlittens beim
Abschalten des

Antriebes oder der

Stromversorgung

verhindert.

X-Achse | L [[] Positionssteller
: Je ein Drehknopf zum Feinpositionieren des

Schlittens bei abgeschaltetem Antrieb
(X-, Y- und Z-Achsen.)

m Ein-/Ausgangsstecker
34-Pin-Flachstecker fur die digitalen E/As
mit 24 V DC. (Siehe Seite 15)

m Netzschalter

m Stromversorgung
(Ein Leistungsstecker wird pro Antrieb geliefert.)

Tabletop Roboter TT I




Modelle

— 2-Achsen —
— Portal
_ 3-Achsen
T T Serie —
— 2-Achsen —
| Ausleger |
— 3-Achsen

Technische Daten

Hub (mm) Maximale Zuladung (kg) Wiederhol-
Typ Geschwindig- Genauigkeit Modell Seite
X-Achse | Y-Achse | Z-Achse | keit (mm/s) | X-Achse | Y-Achse | Z-Achse (mm)
200 | 200 - o . TT-A2-1-2020 7
400 | 400 - TT-A2-1-4040 8
50 TT-A3-1-2020-05B
Portal 200 200 9
100 10 5 TT-A3-1-2020-10B
50 TT-A3-1-4040-05B
400 400 100 TT-A3-1-4040-10B 10
300 +0.02
200 200 - 4 TT-C2-1-2020 11
400 | 400 - TT-C2-1-4040 12
Ausleger 200 | 200 L% TT-C3-1-2020-058 | _,
100 5 TT-C3-1-2020-10B
50 TT-C3-1-4040-05B
400 400 14
100 TT-C3-1-4040-10B
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Modellbezeichnung

TT - A3 -1 - 2020 - 05B - PR
(1) e 6 14 (5] (6]

o Serie 9 Typ e Enkoder G XY Hub (mm) 6 Z Hub (mm) 0 Option
A2 _05B Dv
TT |
404
c2 040 c3. 05B EI
c3 " 10B p
@ serie O XY Hub
Bezeichnung der Serie Hub der X-und Y-Achsen X 200 mm

(Der Hub der X-Achse und der Y-Achse ist identisch.)

LOEDEE 400 mm
O Typ [ 4040 |
Bauform und Anzahl der Antriebsachsen 6 Z Hub
XA Portal, 2 Achsen LM Portal, 3 Achsen Hub der Z-Achse Kl 50 mm
* Die Z-Achse ist standardmaBig mit Bremse ausgerustet.
Ausleger, 2 Achsen Ausleger, 3 Achsen Deshalb wird die Zahl, die den Hub angibt, mit "B" erganzt. m 100 mm
0 Enkoder 0 Option
Typ des im Antrieb eingebauten Enkoders I . ) . .
D)g:zeit ist nur "Inkremgntal" moglich. Spezifikation der im Antrieb einsetzbaren Optionen:
DV DeviceNet Anschluss I:;I ProfiBus Anschluss
I Inkremental: Da die Daten der Schlittenposition beim Vi u 1Bu u
Abschalten der Stromversorgung geloscht Link Anschluss Ethernet Anschluss
werden, muss beim Wiedereinschalten der . .
Stromversorgung Referenzfahren durchge- MontagefuB [ P | Iz;ll\l\P/ DC Ein/Ausgange

fuhrt werden.

Systemkonfiguration

Stromversorgung: 230 VAC -----
* Der Antrieb ist mit einem Stecker SPS
fur die Stromversorgung ausge- :

rustet. Das Kabel stellt der An-
wender bereit.

E/A Flachkabel (mitgeliefert)|
Modell: CB-DS-P10020
Siehe Seite 19

PC Software (optional) |
Modell: IA-101-X-CW (incl. PC-Kabel)}
Siehe Seite 18 e

Verschiedene Netzwerk-
anschlusse (optional)

5m |
PC-Kabel * DeviceNet

Modell: CB-ST-9-25 . CC-I:INK
¢ ProfiBus

4m « Ethernet
Siehe Seite 17

Handprogrammiergerat (optional)
Modell: IA-T-X/XD/XA
Siehe Seite 18
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TT Tabletop Roboter

[ Portal, 2-Achsen] [JEUBIY X-Achse: 200 mm / Y-Achse: 200 mm| | ZUIBGURGIDY x-Achse:10 kg / Y-Achse: 5 kg

B Modellspezifikation Serie @ Typ Enkoder XY-Achsenhub g Option
(Beispiel) T - A2- I 2020 - DV

Modell/Spezifikation

- i indiakei Zuladun
Modell Achs- Enkoder latiari Steigung Hub Geschwindigkeit k9) 9
konfiguration (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
S 6 1-300
TT-A2-1-2020-0 XAhSe | |nkremental Schrittmotor 200 10
Y-Achse 6 200 1-300 5

* [ gibt in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung die einsetzbare(n) Option(en) an.

Technische Daten

Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss Dv Wiederholgenauigkeit | 0,02 mm
CC-Link Anschluss cc Spiel (Hinweis 2) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw. 3) | Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
MontagefuB3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 14,8 kg

* Beim Referenzfahren verfahrt

der Schlitten zum mechanischen ME
Anschlag. Deshalb ist auf o ] H
mogliche Kollision mit der - SE [
Peripherie zu achten. & O ‘ H
SE: Hubende f 70
ME: Mechanischer Anschlag ® @ @ 60
g @] =2 E= T 40
< _
J L[ o i ]
H Plolo | 7 ° e ¢ 9
50 2 ST "
O O
W b | o I e o o
- 3 HOM| [ =
> %] L o1l O
< 2l o\ME b
5 i mm = — Po > ¢
ﬂ 4-M5, 10 tief / 4M4 8 tief
4-M5, 10 tief 4-M4, 8 tief 133.3 2-Q4H7, 5 tief

2-@J4H7, 5 tief 2
=0 3 533: S N Montagebohrungen fur X-Achsschlitten
Montagebohrungen fur Y-Achsschlitten ’
3385 o Bohrung @8
882 185 107
50 r —T—‘w -
——
0 © 2] W
N I— — -
] Q Q e .
. - Positioniersteller
Positior
15 | fur Y-Schlitten
T-Nut (4 Positionen) -
& = 67 . 70 Xst:200 _51.8 43 1.8
= 25 25
+ ME| /\HOME SE/|\ME %
[ . I [ ———— | ) i
DL n - 2 e
[
FT—rl | 8 °J g L Einzelheit T-Nut
o0
(i) Jim) - L
@
&i@s 240 &L@
330
Einsetzbare Steuerungen
Einsetzbare | Max Anzahlan- Geeigneter Versorgungs- . (Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung
Steuerungen |steuerarer Achsen Enkoder Programme | “gpannung St 0,3 G.
Eingebaut | 2 Achsen Inkremental 64 230 V 15 A (Hinweis 2) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.
Achtung (Hinweis 3) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur

eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

TT-A2-2020



. Portal, 2-Achsen -X-Achse: 400 mm / Y-Achse: 400 mm| -X-Achse: 10 kg / Y-Achse: 5 kg

B Modellspezifikation

Serie

T

Typ
(Beispiel)

Modell/Spezifikation

Enkoder
- A2- |

4040

TT Tabletop Roboter

XY-Achsenhub g Option

DV

Achs- Steigung Hub Geschwindigkeit Akl
Modell konfiguration Enkoder Motor (mm) (mm) (mmy/s) (Hin(V‘;g)iS 1)
X-Achse . 6 400 1-300 10
TT-A2-1-4040{D Inkremental Schrittmotor
Y-Achse 6 400 1-300 5

* @]gibt in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung die einsetzbare(n) Option(en) an.

Technische Daten

Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (g10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | +0,02 mm
CC-Link Anschluss cC Spiel (Hinweis 2) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fiuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.3)| Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
Montagefuf3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 33 kg
* Beim Referenzfahren verfahrt
der Schlitten zum mechanischen
Anschlag. Deshalb ist auf Y o
mogliche Kollision mit der | o ME R
Peripherie zu achten.
SE: Hubende 3 Il
ME: Mechanischer Anschlag ® ® ® ® 70
60
1 . o 40
8
2 T Iin TF & +9
42 |
30 == = (CINING)
56 & 50 L 70 ] . . gt
N 8[ ,,,,,,,,,, o . 0
ﬁ% aEi [ v
4-M5, 10 tief 4-M4, 8 tiet ko 4-M5, 10 tief 4-M4, 8 tief
2047, 5 e 2 we [ Pl B | , 2-21|§H7 5 tief \&
Montagebohrungen fur Y-Achsschlitten 333.3 Montagebohrungen fur X-Achsschlitten
30 538.5 12
569.7
o Bohrung @8
Positioniersteller -
fur Y-Schlitten
1882 538.5
' 5% 385 Positioniersteller
i = = *TJIF“-‘EI gk —
e = o Smmese]| i
o 1| [T 43 1.8
T-Nut (4 Positionen) gl N a 16.7] . 70 Xst:400 51,
- - = 25 5
B ME]/ iEOMJ ﬁ Fd#
O L = T
i EH g ©
=) " L L Einzelheit T-Nut
10//35 440 3§_L L10 ®
530
Einsetzbare Steuerungen
Einsetzbare | Max. Anzahl an- Geeigneter \Versorgungs- . (Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung
Steuerungen |sieverarerAchsen|  Enkoder g spangung e f 0,3G.
Eingebaut | 2 Achsen Inkremental 64 230V 15 (H?nweﬁs 2) Trifft fur alle X- oder Y_AFhsen 2u. .
Achtung (Hinweis 3) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur

eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

TT-A2-4040



TT Tabletop Roboter

B Modellspezifikation Serie @ Typ Enkoder XY-Achsenhub g Z-Achsenhub Option
(Beispiel) TT - A3- I 2020 - DV
Modell/Spezifikation
Achs- Steigung Hub Geschwindigkeit Zuladung
Lodel konfiguration Ekedey (e (mm) (mm) (mm/s) (Hin(vlf/g)is 1)
X-Achse 6 200 1-300 10
TT- A3—I—2020—— Y-Achse Inkremental Schrittmotor 6 200 1-300 -
Z-Achse 6 50/100 1-300 (Hinweis 2) 2

*[®]und [@] geben in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung den Z-Achshub, beziehungsweise die einsetzbare(n) Option(en) an

Technische Daten

Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (g10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | +0,02 mm
CC-Link Anschluss cc Spiel (Hinweis 3) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.4) | Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
Montagefu3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 16,5 kg

* Beim Referenzfahren verfahrt

der Schlitten zum mechanischen g m
Anschlag. Deshalb ist auf - ME e =
mogliche Kollision mit der 1% [ 1 [H'T»
Peripherie zu achten. z[\S—EO ] s I 0
SE: Hubende q { \ o
ME: Mechanischer Anschlag -
o 7 ] ® ® 40
g - ¥ 9T r - -
374 2 bl OO o ¢ ¢ ¢9
30 H i T8 d
\ L] o . 0
. PO | S
g ‘ | 8 N - -
‘ } ° (o L e I
39 8[ & \ & B HOME 70 T J%% o o
g ‘ 4-M4, 8 tief S mw 1 { |l©|” 3 $& F Q$
} e o ( 4-M5, 10 tief \_4-M4, 8 tief
. . Positioniersteller 2-Q4H7, 5 tief
Montagebohrungen fur Z-Achsschlitten 83.3 fur Z-Schlitten
30 338.5 1.2
76.8 369.7 T Montagebohrungen fur X-Achsschlitten
L ~
338.5
135 107
= Z 4 % s 2 i o5
// v // 374 % g % o] Bohrung @8
! £ A 2
2 = 2|3 Positioniersteller A
[ o7 o | o Eﬂ‘ o 4 ozl ] I ‘H fr Y-Schlitten
oo (-] ol o | o i § o N °
;m — 5_{1_3_ 1 N |
oJf ¥ 4 g 1 ° Positioniersteller
= ~ o oo™}
o ® o N
T-Nut (4 Positionen) = A L
D 2 g
O] (]
- N 16.7 70 Xst:200 ,.51.8 43 18
:Qg’F%‘ N 25 25 ’ '1 (.
) m ] _ME| HOME SE/|\ME
" i B === *ﬁk
ggwuqzﬂ* © o o ° <
° (@] . .
g ) L Einzelheit T-Nut
10 Lss 240 3510 « oo
(20) 330

(Uberstand Kabel)

Einsetzbare Steuerungen

Einsetzbare | Max Anzahlan- Geeigneter Versorgungs- " 0,3 G.
Steuerungen |steuetharer Achsen (Ehiteitr Programme | " spannung seite (Hinweis 2) Bei Hublange 50 mm wird die max. Geschwindigkeit auf
A Grund des verkurzten Hubs auf 280 mm/s begrenzt.
Achtung| (Hinweis 3) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.
(Hinweis 4) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur
eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

(Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung

Eingebaut | 3 Achsen Inkremental 64 230V 15

TT-A3-2020



TT Tabletop Roboter

. Portal, 3-Achsen -X-Achse: 400 mm/ Y-Achse: 400 mm / Z-Achse: 50 mm /100 mml -X-Achse: 10 kg / Z-Achse: 2 kg

m Modellspezifikation Seric g TYP Enkoder XY-Achsenhub g Z-Achsenhub Option
(Beispiel) TT - A3- | 4040 - DbV
Modell kon}?gﬂf;ﬁon Enkoder Motor S‘(igr;’;‘g ('r"nl::) Gesirr;lwr:]r;g)lgkelt (i:%%l)::f)

X-Achse 6 400 1-300 10

TT-A3-1-4040-0D-@ Y-Achse Inkremental Schrittmotor 6 400 1-300 -
Z-Achse 6 50/100 1-300 (Hinweis 2) 2

* [ und 2] geben in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung den Z-Achshub, beziehungsweise die einsetzbare(n) Option(en) an
Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (g10 mm, gerollt C10)

DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | +0,02 mm

CC-Link Anschluss cC Spiel (Hinweis 3) 0,1 mm oder kleiner

ProfiBus Anschluss PR Fuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf

Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.4) | Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm

Montagefu3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)

Gewicht 35 kg

* Beim Referenzfahren verfahrt
der Schlitten zum mechanischen
Anschlag. Deshalb ist auf

mogliche Kollision mit der g ME
Peripherie zu achten. A =
SE: Hubende o o I
ME: Mechanischer Anschlag o [
L LJ L o
70
60
| . . 40
8
P - &4 & o0
37.4 & 5o g
4-M5, 10 tief olo o o
' 70 o o | I
} 2-Q4H7, 5 tief 2o . . 7
\ O O
3 < 8[ = i
! L ~ o b6 & &b
o
3 | 4-M4, 8 tief 8 HOME| —PE] - _
| o =l 4-M5, 10 tief 4-M4, 8 tief
5l aMELH 2-04H7, 5 tief
Montagebohrungen fur Z-Achsschlitten Positionierstell . .
2853 7 e e Montagebohrungen firr X-Achsschlitten
30] 538.5 1.2
569.7
25 Bohrung @8
76.8 538.5
58 _ 335 107
Positioniersteller
ATeTT fur Y-Schlitten
= 0 o)
7 %[ 5 Positioniersteller
s =——LILI=IF 2
Ne——= o o o ] N
— EJLS ™|
o -'_H_' N~
ki H==H 3 4.3 1.8
d w0 B 167, 70
T-Nut (4 Positionen) o TN e 5 =+
S M| HOMJ F f#
[t i | ® ]
(OL = o - N <
= H 8 g o) L . .
€ i J Einzelheit T-Nut
= = —
j
10 Ls 440 sgL L0 ©
(20) 530

(Uberstand Kabel)

< (Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung

Einsetzbare | Max Anzahlan- Geeigneter Programme Versorgungs- Seite 0,3G
Steuerungen |sieuerbarerAchsen|  Enkoder spannung 2 (Hinweis 2) Bei Hublange 50 mm wird die max. Geschwindigkeit auf
Eingebaut | 3 Achsen Inkremental 64 230V 15 . . Grynd__des verklrzten Hubs auf 280 mm/s begrenzt.
Achtung (Hinweis 3) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.

(Hinweis 4) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur
eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

TT-A3-4040



TT Tabletop Roboter

.Ausleger, 2-Achsen -X-Achse: 200 mm / Y-Achse: 200 mm| -Y-Achse: 4 kg

m Modellspezifikation Serie & Typ Enkoder XY-Achsenhub g Option
(Beispiel) 1T - C2- | 2020 - DV

Modell/Spezifikation

Achs: Steigung Hub Geschwindigkeit | 2uladung
Modell konfiguration Enkoder Motor (mm) (mm) (mms) Hi n(vlsg)ls D
- 6 1-300 —
TT-C2-1-2020-0 X-Achse Inkremental |  Schrittmotor 200
Y-Achse 6 200 1-300 4

* [@ gibt in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung die einsetzbare(n) Option(en) an.

Tochnische Daen

Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (g10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | 0,02 mm
CC-Link Anschluss cC Spiel (Hinweis 2) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fihrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.3)| Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
Montagefu3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 16,3 kg

* Beim Referenzfahren verfahrt
der Schlitten zum mechanischen

Anschlag. Deshalb ist auf 30,,_ 63.6 Xst:200
mogliche Kollision mit der 25 2.5
Peripherie zu achten. @ < SE HOME 7 @
SE: Hubende o ME
. . o JME ~
ME: Mechanischer Anschlag
J=T | T 11
73 g 2-@4H7, 5 tief b
8 42 23 - - —
14 30 29 o Il 12017 4-M5, 10 tief
[=1 /
1129 44 g =% ¥ +% 1
> ol o
! 4
§ (., 0 O —o+ =+ go . ]
J ¢;¢> o HOME |40 |\ 4-M4,8tief 7
8 g —= : e o . b5, N o
¢ Eelnn o] \ME 5
{)? D ﬁ g & — = - Bohrung @8
12| 4-M4, 10 tief 4-M5, 10 tief Ll | - - o i -
2-@4H7, 5 tiet/ T Ul vs
EZZ:ZZ
Montagebohrungen fur Y-Achsschlitten
Positioniersteller
Positioniersteller
2, 73 49 fur Y-Schlitten
= — —
P
s e
© _© (] I Q L4 O v
o g #% e ¥ 'd% 43 . 18
(o) o) 4D 44 © (i ° T
=4 T Positioni I \\\ e
of||| furX-Schiitten % =t
| @
i S N <
b y N
= o T-Nut (4 Positionen) Einzelheit T-Nut
50 418
0 fﬂ 6.2 60 2
[ O o o) o oo
) -
8 <[ F—> g L
oo
ju-) O - 0
© 310 J 10 30 148.8 45 135 45 112
10.6 320 28 405

Einsetzbare Steuerungen

Einsetzbare | Max. Anzahlan- Geeigneter
Steuerungen |steuerbarer Achsen! Enkoder

T ) (Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung

Programme spannung Seite 0,3 G.

A (Hinweis 2) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.

(Hinweis 3) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur
eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

Eingebaut | 2 Achsen Inkremental 64 230V 15

Achtung

TT-C2-2020



TT Tabletop Roboter

.Ausleger, 2-Achsen -X—Achse: 400 mm / Y-Achse: 400 mm| -Y—Achse: 4 kg

m Modellspezifikation Serie @ Typ Enkoder XY-Achsenhub & Option
(Beispiel) T -C2- | 4040 - DV

Modell/Spezifikation

Achs- Steigung Hub Geschwindigkeit Zuladung
Modell konfiguration Enkoder Motor (mm) (mm) {ums) (Hin(v‘\(rg)is 1)
g 6 1-300 -
TT-C2-1-4040-0) X-Achse Inkremental Schrittmotor 400
Y-Achse 6 400 1-300 4
* [@ gibt in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung die einsetzbare(n) Option(en) an.
Technische Daten
Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | 0,02 mm
CC-Link Anschluss cC Spiel (Hinweis 2) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.3) | Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
Montagefu3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 35 kg
* Beim Referenzfahren verfahrt
der Schlitten zum mechanischen
Anschlag. Deshalb ist auf .
mogliche Kollision mit der £ 6;2 Xst:400, ”s
Peripherie zu achten. o ve ( T @T& HOME /] ME
SE: Hubende PR ‘ i
ME: Mechanischer Anschlag B v 7 I
2-Q4H7, 5 tief
73 [ ° N
2 23 g 213.6 g‘ 4-M4, 10 tief
14 30 29 3 T H
20, 44 > mI’ i ]
: 40|\ 4-M4, 10 tief
§ — oL 50 o 25 Bohrung @8
— 6% 40
i i G HOME| | 4 -
o) */ o
(¢ @ (1T ME -
b _ BN CE— -
N . 4-M5, 10 tief N — =—
4-M4, 10 tief 2.Q4H7, 5 tief I E———— Positioniersteller

Montagebohrungen fur Y-Achsschlitten

4.3 1.8
142 73 49 Positioniersteller
fur Y-Schlitten ey
M = X ) @
4 & ~ ~

g = o = ol o] 7
0 [E— . o =] ]f'os)i(tignihelrsteller ('{'
Ay S ur X-Schlitten . .
o[} ASeEen 15 Einzelheit T-Nut
Gleitstuck il = =
~ 8 & |
2 L if2 % : Gleitstuick it
fL 12 e EL 41.8 T-Nut (4 Positionen)
o (@] oo T b
ks FT | 'J "
L= A= Ao L=y
w 510 J 10 3¢ 148.8 45 335 45
10.6 520 28 £05

SEtinsetzbare fr—— CeHaE Programme T (Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung

euerungen [steuerarer Achsen Enkoder spannung 0,3 G.

A (Hinweis 2) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.

(Hinweis 3) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur
eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

Eingebaut | 2 Achsen Inkremental 64 230V 15

Achtung

TT-C2-4040



TT Tabletop Roboter

. Ausleger, 3-Achsen -X-Achse: 200 mm / Y-Achse: 200 mm / Z-Achse: 50 mm / 100 mm | -Z-Achse: 2 kg

B Modellspezifikation Serie g Typ Enkoder XY-Achsenhub gat Z-Achsenhub gt Option
(Beispiel) TT - C3- | 2020 - DbV
Modell/Spezifikation
Achs- Steigung Hub Geschwindigkeit | 2uladung
Modell konfiguration Enkoder Motor (mm) (mm) (mm/s) (Hin(vlf/ge)is )
X-Achse 6 200 1-300 -
TT-C3-1-2020-1-2) Y-Achse Inkremental Schrittmotor 6 200 1-300 -
Z-Achse 6 50/100 1-300 (Hinweis 2) 2

* [T und & geben in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung den Z-Achshub, beziehungsweise die einsetzbare(n) Option(en) an

Technische Daten

Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | =0,02 mm
CC-Link Anschluss CcC Spiel (Hinweis 3) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.4) | Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
Montagefu3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 18 kg

* Beim Referenzfahren verfahrt der 136

Schlitten zum mechanischen Anschlag. 804 Xst:200
Deshalb ist auf mogliche Kollision mit 25 2.5
der Peripherie zu achten. me|[/\SE HOME/[\ ME
E H o ME I |
SE: Hubende e JME |
ME: Mechanischer Anschlag s H
) 37.4 “‘ B | 17448 tef m
4-M5, 10 tief 3‘0 . ° e °
40
2-Q4H7, 5 tief i 9
3 S e -
| 2 a ol Positioniersteller
N E{N o 1l N oo o ve [g fur Z-Schlitten
S—4 8 § r e
rd 1 8 HOME 120 /] B
4-M4, 8 tief ‘ { 2 L
v, 518 i mm 2.04H7, 5 tief/  /4-M5, 10 tief
3V
oy
Montagebohrungen fur Z-Achsschlitten ® o o P
Ll = s
= - g Bohrung @8
8 71 =
2 37.4 _
a _
= (=}
3 HEE:
(=] e e
< = 7 5 | IS “ Positioniersteller
N =
2 g 7 3 = gls
8 // Il 2%
/ 4 NEIE
o \ e o o | o o & N
) \ e — ] (o1 nim| ’ug
o > L e — BaR Positioniersteller ] e N Ppositionierstell
h HoH fur X-Schiitten Q e ‘ fur Y-Schlitten
© Q|

© ) - (©) ;d;}:
;o8

8
E E © @ T-Nut (4 Positionen
g ; i )
r_syo__‘ 5/ 60 2 418 Einzelheit T-Nut
5
! ) 0|
- |-
8 Fr— g L
oo
0| ) )
10.6 L 310 J‘ 10 SOJ‘_ 148.8 45 135 45 |1.2
(34) 3306 42 405

Einsetzbare Steuerungen

Einsetzbare | Max. Anzahlan- Geeigneter Versorgungs- . 0, .

Eefemnoon] sk o) IE DKo e Programme | “spannung | Sei® (Hinweis 2) Bei Hublange 50 mm wird die max. Geschwindigkeit auf

A Grund des verkurzten Hubs auf 280 mm/s begrenzt.

Achtung| (Hinweis 3) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.

(Hinweis 4) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur
eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

(Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung

Eingebaut | 3 Achsen Inkremental 64 230V 15

TT-C3-2020



TT Tabletop Roboter

. Ausleger, 3-Achsen -X-Achse: 400 mm / Y-Achse: 400 mm / Z-Achse: 50 mm /100 mml -Z-Achse: 2kg

B Modellspezifikation Serie @ Typ Enkoder XY-Achsenhub g Z-Achsenhub g Option
(Beispiel) TT - C3- | 4040 - - DV
Modell/Spezifikation
Achs- Steigung Hub Geschwindigkeit Zuladung
) ’ ki
Modell konfiguration Enkoder Motor (mm) (mm) (mm/s) (Hin(wg)is 1)
X-Achse 6 400 1-300 -
TT-C3-1-4040-D-2) Y-Achse Inkremental Schrittmotor 6 400 1-300 _
Z-Achse 6 50/100 1-300 (Note 2) 2
* [T und & geben in der oben aufgefuhrten Modellbezeichnung den Z-Achshub, beziehungsweise die einsetzbare(n) Option(en) an
Technische Daten
Bezeichnung Modell Antrieb Kugelumlaufspindel (g10 mm, gerollt C10)
DeviceNet Anschluss DV Wiederholgenauigkeit | +0,02 mm
CC-Link Anschluss cc Spiel (Hinweis 3) 0,1 mm oder kleiner
ProfiBus Anschluss PR Fuhrung Direkt-gekoppelt, Kugelumlauf
Ethernet Anschluss ET Zulassiges Lastmoment (Hinw.4)| Ma: 6,5 Nm; Mb: 9,3 Nm; Mc: 16,4 Nm
Montageful3 FT Umgebungstemperatur/Feuchtigkeitl 5 bis 40°C, 85% relative Feuchtigk. max. (nicht kondens.)
Gewicht 37 kg
* Beim Referenzfahren verfahrt der
Schlitten zum mechanischen Anschlag. /M
Deshalb ist auf mogliche Kollision mit 30 = Xst:400 as
der Peripherie zu achten. - -
SE: Hubende e M s HM@ —
ME: Mechanischer Anschlag &] __ I [ ]
B 1
4-M5, 10 tief [ [ . .
- 60 4-M4, 8 tief
2-Q4H7, 5 tief i 8 g 4 ]/
| g :
i é} g g % 213.6 “j R \—4-M5' 10 tief Fl’lorszlt-lggﬁ:ﬁéeljler
| g 1\ 2-Q4H7, 5 tief — o5
4-M4, 8 tief i © ° Bohrung @8
“VO""J g [ | -
Montagebohrungen fur Z-Achsschlitten ,,,M @5 T
3| ol T T
k. i Hi T o o & éJJL T =]
== [ = = o E— ! Positioniersteller
171
37.4 4.3 1.8
| d
7 7 /e g8 _ 15,8 =il N E
P = Lo Positionierstell 7 /N ese S i i
: ;E[“ — — — SEL fhors;l(-lggﬁiraei < i [ Positioniersteller Einzelheit T-Nut
I i 3 ¥ WE-ee T\ fiur Y-Schlitten
Gleitstiick Il = = =
& 7Y 1 |[22 % - "
- = 50 t Gleitstiick T-Nut (4 Positionen)
1l i slel |9 4 N | —
o (@=L -
@ & W!_’F ] -J L
* 106 \_ 510 J 10 gi 148.8 45 335 45]1.2
(44) 530.6 42 605
(Uberstand Kabel)
Einsetzbare Steuerungen o . o . ] .
(Hinweis 1) Die Zuladung gilt fur den Betrieb mit Beschleunigung
Einsetzbare | Max. Anzahlan- Geeigneter Vlersorgungs- . 0,3 G.
Programme Seite ’
Steuerungen [skuetaerAdien)  Enkoder J spannung : (Hinweis 2) Bei Hublange 50 mm wird die max. Geschwindigkeit auf
Eingebaut | 3 Achsen Inkremental 64 230V 15 A . . Gr_und"des verkurzten Hubs auf 280 mm/s begrenzt.
Achtung| (Hinweis 3) Trifft fur alle X- oder Y-Achsen zu.

(Hinweis 4) Das Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur
eine Lebensdauer von 5.000 km dar. (siehe Last-
momente auf S. 19)

TT-A3-4040



Steuerungsspezifikation & E/A-Belegung

Technische Daten der Steuerung

Ausleger
Position
2-Achsen 3-Achsen 2-Achsen 3-Achsen
Motortyp Schrittmotor
Positionserfassung Inkrementaler Enkoder
Versorgungsspannung 100 bis 115 VAC, 220 bis 230 VAC, einphasig, +10%
Netzfrequenz 50 Hz / 60 Hz
Anschlussleistung Nennleistung: 151,2 W --- Maximale momentane Leistungsabgabe (2 mal)
Geschwindigkeitseingaben 1 bis 300 mm/s
Beschleunigungseingaben 0,01 bis 0,3 G
Programmiersprache IAl Super SEL
Programme - Anzahl 64 (16 im Multitasking)
Programmschritte - Anzahl 6000 (insgesamt)
Positionen - Anzahl 3000 (insgesamt)
Programmstart Separater digitaler Schalter + separater Startschalter oder digitale Eingange
Datenspeicher FLASH ROM
Dateneingabe Handprogrammiergerat (Modell: 1A-T-X)
PC-Software (Modell: 1A-101-X-CW)
Eingange/Ausgange - Anzahl 16 Eingange / 16 Ausgange (getrennte digitale Ein-/Ausgange)
Ein-/Ausgangsstecker 34 Pins / Flachbandkabel
Unterstutzte Feldbus-Systeme DeviceNet / CC-Link / ProfiBus / Ethernet
Schutzausrustungen Motorschutzschalter fur Uberstrom, Uberlast, Temperatur-Uberwachung in Motor/Antrieb, Erfassung offener Enkoderkreise, usw.
(Fehlercodes werden uber eine 7-Segment-LED-Anzeige am Bedienpanel ausgegeben).
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit 0 bis 40°C, 20 bis 90% (nicht kondensierend)
Zubehor Netzanschlusskabel, Ein-/Ausgangsflachkabel
E/A-Signaltabelle
Pin Nr. Klasse Kanal-Nr.
1 24V - Stromversorgung E-/A 24 V
_ 99 E/A-Flachkabel, Modell: CB-DS-PI0020
2 016 Universeller Eingang
3 017 Universeller Eingang | 2m |
4 018 Universeller Eingang ) | — =
5 019 Universeller Eingang EE
6 020 Universeller Eingang § §
7 021 Universeller Eingang E E
8 022 Universeller Eingang 88 (@ Kein Stecker
9 . 023 Universeller Eingang B
———1 Eingang - - Ela
10 024 Universeller Eingang E E
11 025 Universeller Eingang 34 L5 33
12 026 Universeller Eingang N
13 027 Universeller Eingang Flachkabel (34 Adern)
14 028 Universeller Eingang
15 029 Universeller Eingang Nr. | Farbe | Kabel INr. | Farbe | Kabel
— - - 1 |Braun1 18 |[Grau 2
16 030 Universeller Eingan
E— - - 9ang 2 |Rot1 19 |Weiss 2
17 031 Universeller Eingang 3 |Orange 1 20 | Schwarz 2
18 316 Universeller Ausgang 4 |Gelb1 21 |Braun 3
19 317 Universeller Ausgang 5 |[Grun1 22 |Rot3
20 318 Universeller Ausgang 6 |Blau1t 23 |Orange 3
— - 7 |Rosai 24 [Gelb3
21 319 Universeller Ausgang 1 m
22| 320 Universeller Ausgan 8 Gral.u Flachkabel, 25 |Grin3 Flachkabel,
< | gang 9 |Weiss 1 |druckgeschweiBt| 26 | Blau3 | druckgeschweiBt
23 321 Universeller Ausgang 10 | Schwarz 1 27 |Rosa 3
24 322 Universeller Ausgang 11 [Braun 2 28 |Grau 3
25 323 | Universeller Ausgang 12 | Rot2 29 | Weiss 3
| Ausgang o Oni ior A 13 | Orange 2 30 |Schwarz 3
5 | niverseZer Ausgang 14 | Gelb 2 31 |Braun 4
27 325 Universeller Ausgang 15 | Grun 2 32 |Rot 4
28 326 Universeller Ausgang 16 [Blau2 33 |Orange 4
29 327 Universeller Ausgang 17 |Rosa 2 34 |Gelb4
30 328 Universeller Ausgang
31 329 Universeller Ausgang
32 330 Universeller Ausgang
33 331 Universeller Ausgang
34 oV - Stromversorgung E-/A 0 V

Tabletop Roboter TT



E/A-Schaltplane

B Eingange: Externe Eingange (NPN)

Parameter
Eingangsspannung

‘ Spezifikation
24 VDC +10%-15%

Eingangsstrom

7 mA/Schaltkreis

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung---16.0 VDC min., AUS-Spannung---5.0 VDC max.

Entkopplung Optokoppler
Extern [1] 0-Spannungskontakt (kleinste Last von ca. 5 VDC/1 mA)
angeschlossene [2] Photoelektrischer Naherungssensor (NPN)
Peripherie (3] Sequentieller Transistorausgang (offener Kollektor)
[4] Sequentieller Kontaktausgang (kleinste Last von ca. 5 VDC/1 mA)
[Eingangskreis]
P24*
5
@
=]
Externe - ]
Spannungs- 4 : - ! \ @
versorgung = 560Q 3 A 3
24VDC : ( “ =
+10% 1 o
— 3.3kQ
...... 5O

Eingangsanschlu

P24 E//A Modul, Pin Nr. 1

B Eingange: Externe Eingange (PNP)

Parameter Spezifikation

Eingangsspannung

24 VDC +10%

Eingangsstrom

7 mA/Schaltkreis

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung---8.0 VDC min., AUS-Spannung---19.0 VDC max.

Entkopplung Optokoppler
Extern [1] 0-Spannungskontakt (kleinste Last von ca. 5 VDC/1 mA)
angeschlossene [2] Photoelektrischer Naherungssensor (PNP)
Peripherie [3] Sequentieller Transistorausgang (offener Kollektor)
[4] Sequentieller Kontaktausgang (kleinste Last von ca. 5 VDC/1 mA)
[Eingangskreis]
EingangsanschluB
...... 5o —
El
<}
Externe H ‘3
Spannungs- | } 7T \ ]
versorgung ——— 2 \v4 3
24VDC 56002 2 { TN £
+10% S 3
w
O w2

N E//A Modul, Pin Nr. 34

B Ausgange: Externe Ausgange (NPN)

Parameter ‘ Spezifikation
Lastspannung 24 VDC
Maximaler 100 mA / Kanal TD62084
Laststrom 400 mA, Spitze (voller Strom) (oder gleichwertig)
Kriechstrom 0.1 mA / max. Kanal
Entkopplung Optokoppler

Extern angeschlos-
sene Peripherie

[1] Miniaturrelais, [2] Sequentielles Eingangsmodul

[Ausgangskreis]

P24*

<O

3 N Uberspannungs-
) DI\ schutz
10Q Last
— .J Ausgangs- Externe
f ’\_{ anschluss — , Spannungs-
s | | N T —versorgung
A 1| 24V0G
H 2 : +10%
N*
)
/
po4 | E/A-Modul Pin Nr. 1

N E/A-Modul Pin Nr. 34

H Ausgange: Externe Ausgange (PNP)

Lastspannung 24 VDC

Maximaler 100 mA / Kanal TD62784
Laststrom 400 mA/8 Kanale (s. Hinweis)| ~ (oder gleichwertig)
Kriechstrom 0.1 mA/max./Kanal

Entkopplung Photocoupler insulation

Extern angeschlos-
sene Peripherie

[1] Miniaturrelais, [2] Sequentielles Eingangsmodul

Hinweis: 400 mA ist die maximale Gesamtlast fur 8 Ausgange von der Ausgangs-
kanalnummer 300 (maximaler gesamter Laststrom fur Ausgangskanalnummer 300+n
bis Nummer 300+n+7 = 400 mA; bei dem n = 0 oder ein Vielfaches von 8 ist).

[Ausgangskreis]

=
(]
3
D
(%2}
o)
=
=
=
@
[2)

P24*
)
N
y Uberspannungs-
) : schutz
A 10Q
Externe
H + Spannungst
i —— versorgung
i 24VDC
A +10%
P24 E/A-Modul Pin Nr. 1

N E/A-Modul Pin Nr. 34

Tabletop Roboter TT



Optionen

DeviceNet-Anschluss

[ Modell
wocelooss DV ST
¥ Iy '

-

.

LRI .—-___J r

Parameter Spezifikation

Anzahl E-/A-Kanale Max. je 256 E- und A-Kanale
Ubertragungsstandard Schnittstellenmodul nach DeviceNet 2.0 Protokoll
Ubertragungsgeschwindigkeit| 500K / 250K / 125K bit/s

Anzahl belegbarer Knoten 1 Knoten

Steckverbinder (steuerungsseitig) | MSTBA2.5/5-G-5.08-AUM von Phoenix Contact (*1)
*1 Kabelseitiger Stecker: SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact (Standardzubehor)

ProfiBus-Anschluss

(Modellcode)-PR

Parameter Spezifikation

Anzahl E-/A-Kanale Max. je 256 E- und A-Kanale
Ubertragungsstandard Schnittstellenmodul nach ProfiBus DP1.10 Protokoll
Ubertragungsgeschwindigkeit | 12M/1.5M/500K/187.5K/93.75K/19.2K/9.6K bit/s
Adresse des belegten Knotens | 1 Adresse (1-99; programmierbar mit Drehsteller am Bedienpanel)
Steckverbinder (steuerungsseitig)| D-sub, 9-pin-Stecker

Montageful3 (4 Stick mit Schrauben und Muttern zur Befestigung am Antrieb)

[ Model
TT-FT

Tabletop Roboter TT

CC-Link-Anschluss

(Modellcode)-CC

LEs W |

TS T

Parameter Spezifikation
Anzahl E-/A-Kanale Max. je 256 E- und A-Kanale
Ubertragungsstandard CC-Link, Ver. 1.10 (nach Protokoll)

Ubertragungsgeschwindigkeit | 10M / 5M / 2,5M / 625K / 156K bit/s
Stationstyp Fernstation

Anzahl belegbarer Stationen | 1 bis 3 Stationen

Steckverbinder (steuerungsseitig) | MSTBA2.5/5-G-5.08-AUM von Phoenix Contact (*1)
*1 Kabelseitiger Stecker: SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact (Standardzubehor)

Ethernet-Anschluss

(Modellcode)-ET

Eruw

TS 7 TA

Parameter Spezifikation
Netzwerkspezifikation 10BASE-T / 100BASE-T (Autolbertragung)
Ubertragungsstandard |IEEE 802.3
Ubertragungsgeschwindigkeit| 10M / 100M bit/s
Steckverbinder RJ-45
Kabel Kategorie 5 UTP verdrilltes Kabel

£ 2] £ 4
=]
., 8 -
8-07 Bohrung & B
10][a0[10, &
’_3_0_ 50




[ Modell
IA-T-X (Standard) IA-T-XD (mit Totmannschalter)

* Programmiergerat mit Programm-/Positionseingabe, Test-,
Uberwachungs- und weiteren Funktionen.

 Einfache Bedienung des interaktiven Gerates.

* Totmannschalter fur zusatzliche Sicherheit einbaubar.

EMERGEICY STOP

265

bei der TT-Serie verwendet werden.

O
o

Hinweis

Betriehstemperatur, Feuchtigkeit| Temperatur: 0 bis 40°C, Feuchtigkeit: 85% RLF max, | Yersion 1.14 und fruher konnen nicht
Einsatzumgebung Keine aggressiven Gase oder starke Staubeinwirkung

Gewicht ca. 650 g

Kabellange 4m

Display LCD mit 20 Zeichen x 4 Zeilen

Handprogrammiergerat nach ANSI-/CE - Standard (nur fur universelle Antriebe)

[ Modell
IA-T-XA

Handprogrammiergerat mit einem 3-Stellungsaktivierungs-
schalter nach ANSI-Standard mit CE-Zeichen. Der gro3e
LED-Bildschirm und die interaktive Bedienerfuhrung
erleichtern selbst dem weniger erfahrenen Bediener die
Programmierung des Roboters

bei der TT-Serie verwendet werden.

Hinweis

Betriebsstemperatur, Feuchtigkeit | Temp.: 01 40C, Feuchtigkeit: max. 85%RH (nicht kondensiereng) | ~ Y8rsion 1.14 und friner kbnnen nicht
Schutzgrad IP54 (ohne Kabelsteckverbinder)

Gewicht Max. 600 g (ohne Kabel)

Kabellange 5m

Display LCD mit 32 Zeichen x 8 Zeilen

PC Software (nur fur Windows PCs)

1A-101-X-CW (PC-Version)  * Fur DOS-Version bitte bei IAl anfragen

Hinweis: Ab Version 4.0.0.0 ist Software kompatibel mit TT-Serie.
* Version 3.0.1.0 und frither kbnnen nicht bei der TT-Serie verwendet werden.

Inbetriebnahmesoftware mit Programm-/Positionseingabe,

Test-, Uberwachungs- und weiteren Funktionen

¢ Die Software lauft unter Windows 95, 98, NT, 2000, ME
und XP.

¢ PC-Kabel, 5 m (Modell: CB-ST-9-25); optional mit
NOT-AUS-AnschluB (Modell: CB-ST-E1 MWO050)

Inhalt
PC-Anschlusskabel CB-ST-9-25

Hinweis

Bestellnummer des Ersatzkabels fur Wartung: CB-ST-9-25.
Bestellnummer des PC-Kabels zusammen mit der Not-Aus-
Beschaltung: CB-ST-E1 MWO050.

nnnnnnnn |0
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j@ f=—If=T=""" 'mit NOT-AUS-Anschluss (Typ: CB-ST-E1MWO050)
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Begriffsdefinitionen

| Hinweise zu den Begriffen im Katalog |

Geschwindigkeit "Geschwindigkeit" ist die programmierte Geschwindigkeit, mit der der Schlitten verfahrt.

Der Schlitten startet aus der Ruhelage. Wenn die programmierte Geschwindigkeit erreicht ist, verfahrt
der Schlitten mit dieser Geschwindigkeit bis kurz vor die Zielposition (programmierte Position), von der
der Schlitten dann bis zum Stillstand abgebremst wird.

Beschleunigung/ "Beschleunigung" ist die Geschwindigkeitsanderung aus dem Ruhezustand bis zum Erreichen der

v s Geschwindigkeit. "Verzogerung" ist die Geschwindigkeitsanderung von der programmierten
erzogerung Geschwindigkeit bis zum Stillstand des Schlittens.

Beschleunigung und Verzogerung werden in "G" (0,3 G = 2940 mm/s?) angegeben.

Einschaltdauer IAl empfiehlt, die Antriebe mit einer Einschaltdauer von 50% oder darunter als Richtwert fur

Lebensdauer und Genauigkeit zu betreiben.

Verfahrzeit
Einschaltdauer (%) = erianrzet X100
Verfahrzeit + Ruhezeit
Wiederhol- "Wiederholgenauigkeit" ist die Positioniergenauigkeit, mit der der Antrieb eine programmierte Position
. . anfahrt. Sie ist nicht mit der "absoluten Positioniergenauigkeit" zu vergleichen.

genauigkeit
Referenzpunkt Der Referenzpunkt befindet sich bei den Antrieben in Standardausfuhrung auf der Motorseite. In der Ausfuhrung

mit entgegengesetztem Referenzpunkt liegt dieser Punkt auf der dem Motor gegeniiberliegenden Seite.

Wahrend des Referenzpunktfahrens bewegt sich der Schlitten bis zum mechanischen Anschlag und andert

dann seine Richtung. Achtung: Gefahr der Kollision mit peripheren Geraten.
Zul'éssige Das Lastmoment wird auf Basis einer Lebensdauer von 5.000 km berechnet. Hinweis: Wenn das
L Nennmoment Uberschritten wird, verringert sich die Lebensdauer der Fuhrung. Die Wirkrichtung der

astmomente Momente und die zugehodrigen Referenzpunkte sind aus der unten abgebildeten Zeichnung ersichtlich.
(Ma, Mb, Mc) =
- | ]
] 1J
X-Achse
ol
©_© NX-Achse: 9

o o | |Richtung Mb i o

oo o oo ‘

[} € o LL e
Y-Achse:
Richtung Ma \ °
Z-Achse: =al
| | |Richtung Mc 36 NQ“ ‘

x
Y-Achse / Z-Achse

Y-Achse: Referenzpunkt fur
Richtung Mb Ma-Moment der Z-Achse
L

=i
19
of | | Z-Achse: Z-Achse:
8 Richtung Mb Richtung Ma -
2]
Y-Achse:
[om} o] o] Lg_gﬂ( Richtung Mc ﬁ;
‘@ Q|
86 Referenzpunkt fiir
_ Ma-Moment der Y-Achse_
X-Achse: X-Achse:
Richtung Mc Richtung Ma
L—A L=
[E nlll °ﬁ —"r=nml
o o E c 0|
[oco[Elog——p || | °
\ & do

Referenzpunkt fir
Ma-Moment der X-Achse
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Bewegung mit Druckbetrieb

Wahrend der Bewegung mit Druckbetrieb kann die
Schubkraft frei gewahlt werden mittels Veranderung des
Stromgrenzwerts der Steuerung. Bitte benutzen Sie fur die
Schubkraft-Anforderung das nebenstehende Diagramm.

Bitte beachten Sie folgendes im Druckbetrieb-Modus:

e ™
1. Der PUSH-(Duck-)Befehl bezieht sich nur auf eine Achse.
Mehr Achsen kdnnen nicht im Druckbetrieb-Modus verfahren werden./

2. Die Gegenkraft zur Achse im Druckbetrieb-Modus sollte
weniger als 80 % der im Katalog angegebenen zulassigen

Lastmomente zu jeder Achsrichtung betragen. )

4 7
3. Zur Bewegung der Z-Achse im Druckbetrieb bitte den Portal-Typ

verwenden. Bei Nutzung der Z-Achse des Ausleger-Typs im Druck-

betrieb berlicksichtigen Sie bitte die zulassigen x/y-Lastmomente).

Schubkraft (N)

(o2}
o

o
o

N
o

w
o

n
o

-
o

o

TableTop-Diagramm fur Schub-(Druck-)Kraft und Stromgrenzwert
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Stromgrenzwert (%)

Programmierung

30

| Super SEL Sprache

Die Super SEL-Sprache ist die einfachste von den heutzutage existierenden Robotersprachen. Mit dieser Sprache
wurde auf problemlose Weise die "uralte" Herausforderung gelost, hoch entwickelte Steuerungsfunktionen in einer

einfachen Sprache einzubetten.

Die Super SEL-Sprache arbeitet mit der Schrittmethode, in der alle Schritte einzeln nacheinander von oben
abgearbeitet werden. Da die Befehle in der Reihenfolge der auszufuhrenden Arbeitsschritte eingegeben werden,
kann auch ein weniger erfahrener Bediener das notwendige Programm erstellen.

Die Programmierung in der Super SEL-Sprache beruht auf zwei Datentypen: Den ,Programmdaten” fur die
Achsbewegungs- und Kommunikationsbefehle, unter anderem fur den externen Datenaustausch, sowie den
sPositionsdaten mit den Zielpositionen, zu denen die einzelnen Achsen verfahren.

Bis zu 6000 Schritte mit den dazugehorigen Programmdaten kbnnen eingegeben und diese Befehlschritte in
maximal 64 einzelne Programme unterteilt werden.

Bis zu 3000 Positionen kbnnen abgelegt werden; jede Position beruft sich auf Daten welche alle drei Achsen

einbeziehen.

Zum Verfahren der einzelnen Achsen wird nur ein Verfahrbefehl in den Programmdaten eingegeben und die
Nummer entsprechend der erforderlichen Positionsdaten festgelegt. Die Achse verfahrt nun zu der Position, die
unter der eingegebenen Positionsdatennummer abgespeichert ist.

® Programmdaten

No. |B| E Il] Cnd Itlnd| Oparand | I Dperand ]
i HOME 100
2 HOME 11
3 YEL 200
' ¥TON 1
§ MoYL 1
B BTON 01
[ WTON 2
] BTOF am
] MOYL 2
10 BTON 302

® Positionsdaten

o am | e | oo

axisz | axis3 [
150.000 50.000
20.000 140.000 §0.000
a0.000 150.000 50.000
40.000 140.000 50.000
40,000 110,000 §0.000
g0.000 100.000 50.000
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Programmbeispiel [1] Loten

Ablaufschema

Eingeben der Lotpositionen als Positionsdaten und Verfahren des Lotkopfes (an der Z-Achse montiert) mit
einem Programm, in dem die eingegebenen Positionen sequentiell abgelegt sind.

Schrittfolge
P11— P1— P11~ P12—> P2— P12— P13— P3— P13
Pl1e ® P8 L P14— P4— P14— P15—> P5—> P15—> P16— P6—> P16
L p17— P7— P17— P18— P8— P18— (Zuruck zu P11)
P2 ® e P7
P11 P12 P17 P18
X-Achse P13 P14 P15 P16
P3e o P6 ¢ ¢ ¢ ®
Z-Achse
P4 ® op P1 P2 P7 P8
5 P3 P4 P5 PG
[ ) [ ) [ ) [ )
e B
Y-Achse Y-Achse
C Draufsicht auf die Leiterplatte> @eitenansicht der LeiterplatttD
Positionsdaten
X-Achse Y-Achse Z-Achse X-Achse Y-Achse Z-Achse
P1 10 150 50 P11 10 150 0
P2 20 140 50 P12 20 140 0
P3 30 150 50 P13 30 150 0
P4 40 140 50 P14 40 140 0
P5 40 110 50 P15 40 110 0
P6 30 100 50 P16 30 100 0
P7 20 110 50 P17 20 110 0
P8 10 100 50 P18 10 100 0
Schritt | Erweiterung Eingabe Befehl Operand 1 | Operand 2 Ausgabe Beschreibung
1 HOME 100 Referenzfahren nur Z-Achse
2 HOME 11 Referenzfahren X- und Y-Achsen
3 VEL 100 Eingeben Geschwindigkeit 100 (mm/s).
4 ACC 0.3 Eingeben Beschleunigung 0,3 G
5 TAG 1 Zielsprung GOTO 1 (gehe zu) in Schritt 32
6 WTON 16 Stop bis Starttaste Eingang 16 aktiv
7 MOVP 11 Verfahren auf oben genannte Position 1 (= Pos.11)
8 MOVP 1 Verfahren (abwarts) zur Position 1
9 TIMW 3 Halt fur 3 Sekunden
10 MOVP 11 Verfahren (aufwarts) zur Position 11
11 MOVP 12 Verfahren auf oben genannte Position 2 (= Pos.12)
12 MOVP 2 Verfahren (abwarts) zur Position 2
13 TIMW 3 Halt fur 3 Sekunden
14 MOVP 12 Verfahren (aufwarts) zur Position 12
e | — /\¥/—\
—_— 7 | |
28 MOVP 18 Verfahren zur oben spezifizierten Position 8 (= Pos. 18)
29 MOVP 8 Verfahren (abwarts) zur Position 8
30 TIMW 3 Halt fur 3 Sekunden
31 MOVP 18 Verfahren (aufwarts) zur oben spezifizierten Pos. 18
32 GOTO 1 Springen zum TAG 1
33
34
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BEiSpiel @ Beschichten

Beschichten einer Platte mit Dichtungsmittel gemaf der unten abgebildeten Schrittfolge.
Der Antrieb verfahrt ohne Unterbrechung ohne Halt von Position 1 zu Position 9 nach der Schrittfolge

Schrittfolge
r P10— P1— P2—>P3—>P2—>P4—>P5—> P6—> P7—>P8— P9
P1 P8 P5 o4 Verfahren von P1 zu P9 ohne Halt
P9
P7 P6
X-Achs
ense P10 ®
P2 P3 Z-Achse
P1e
[
e -
Y-Achse Y-Achse
(Draufsicht der Platte> (Seitenansicht der Plat@
Positionsdaten
X-Achse Y-Achse Z-Achse
P1 10 150 50
P2 40 150 50
P3 40 70 50
P4 10 70 50
P5 10 90 50
P6 20 90 50
P7 20 130 50
P8 10 130 50
P9 10 150 50
P10 10 150 0
Schritt | Erweiterung Eingabe Befehl Operand 1 | Operand 2 Ausgabe Beschreibung
1 HOME 100 Referenzfahren nur Z-Achse
2 HOME 11 Referenzfahren X- und Y-Achsen
3 VEL 100 Eingeben Geschwindigkeit 100 (mm/s).
4 ACC 0.3 Eingeben Beschleunigung to 0.3 G
5 TAG 1 Zielsprung GOTO 1 in Schritt 11
6 WTON 16 Stop bis Starttaste Eingang 16 aktiv
7 MOVP 10 Verfahren zur oben spezifizierten Position 1 (= Pos. 10)
8 MOVP 1 Verfahren (abwarts) zur Position 1
9 PATH 2 9 Verfahren ohne Halt von Position 1 = Nullpunkt zur Pos. 9
10 MOVP 10 Verfahren zur oben spezifizierten Position 1 (= Pos. 10)
11 GOTO 1 Springen zum TAG 1
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