I S A_ LX M _ 400 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
400 W, gerade Bauform
I S P A LX M 400 Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
= = 400 W, gerade Bauform Hochprazisionsversion

[Typ /Grose X-Achse (150mm brei) | [Hub 100~ 1200mm | [Zuladung /80kg (horizontal)/19kg (vertikal) |

| Modellspezifikation Serie Typ Encodertyp gaMotorleistung gaSteigung Hub Einzusetzende Steuerung Kabel

[SA[ISPA] -LXM- A - 400 - 40 - 1200 - T1 - S

* siehe Seite 11 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Motor steiouna | Hub_(mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) i
hiccel Encodertyp | Leistung [>9w'9 | in Schrittenvon |~ digkeit | orizontal (G)| Vertikal (G) Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | -angskraft
(W) (mm) 50 mm (mm/s) - - . - (N)
(Hinweis 1) |(Hinweis 7)|Nenn | Max. [Nenn | Max. [gtiami Beschoini Bescsiouia Besthis
ISA [ISPA] -LXM-A-400-40- * % s -T1(2)-A-1 Absolut 40 1~2000 | 0.3 1.0 0.3 1.0 40 15 9 4 170.0
u
ISA [ISPA] -LXM-A-400-20- * % s -T1(2)-A-1 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 80 24 19 10 340.1
400 100 ~ 1200
ISA [ISPA] -LXM-I-400-40- * s % -T1(2)-A-1 Inkremental 40 1~2000 | 03 1.0 0.3 1.0 40 15 9 4 170.0
ISA [ISPA] -LXM-I-400-20- % 3 s -T1(2)-A-1 20 1~1000 | 0.3 1.0 0.3 0.8 80 24 19 10 340.1
* In den oben aufgefiihrten Modellbezeichnungen bedeuten = 3 5 Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

M Allgemeine Spezifikationen * Siehe dazu Seite 10 fir weitere Einzelheiten der Spezifikation.

Wiederholgenauigkeit (Hinweis )| +0,02 mm [+0,01 mm]

1910g0Y ayosisare)

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite
AQ Dauerschmierung AQ | %13 | Hauptachsenbestimmung | LM | 5 14 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 220mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B |13 :-isaeun%l[a)?gsu;engesummung sete)| LM | > 14 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor Cc |»13 |g R NM | 14 Fihrung im Grundrahmen integriert

Creep sensor gegendiberl. Seite | CL | 13 | Filhrung mit Kugelabstandshaltem | RT | & 14 Zulassiges Lastmoment | Ma : 1049 Nm  Mb: 149.9 Nm  Mc: 248.9 Nm

Endschalter Referenzpunktfahren | L | 14 | Nebenachsenbestimmung | S | » 14 Zulassige Auskragung| Ma-Richtung: 750 mm oder geringer, Mb/Mc-Richtungen: 750 mm oder geringer

Endschalter Referenzpunktfahren
auf gegeniberliegender Seite LL | »14

Metall-Kabelsteckverbinder | EU | - 15 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert

Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(OO: Langenangabe

Abmessungen

*Bei Richtungwechsel B
des Referenzpunktes 50 E Dx200° 50
ist das Geréat an IAl zum 150
Justieren zu geben. F-9 Bohrung, 15 120 15
Flachsenkung 16, 1 tief 30! . 90 . 30
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Detailansicht G
(T-Nut im Grundrahmen)

2t E= 3 *2 Beim Referenzpunktfahren
H & & & ey fahrt der Schlitten zu ME.
Achten Sie auf Kollision mit
& & sich in der Nahe befindlichen
& A Teilen.
— o SE: Hubende
© K T © ME: Mechanischer Anschlag o9 -
Detailansicht der

. = Befestigung des Grundrahmens
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub
Hub 100 | (150) | 200 | (250) | 300 | (350) | 400 | (450) | 500 | (550) | 600 | (650) | 700 | (750) | 800 | (850) | 900 | (950) | 1000 |(1050)| 1100 | (1150)] 1200
A 478 528 578 628 678 728 778 828 878 928 978 1028 | 1078 | 1128 | 1178 | 1228 | 1278 | 1328 | 1378 | 1428 | 1478 | 1528 | 1578

B 338 | 388 | 438 | 488 | 538 | 588 | 638 | 688 | 738 | 788 | 838 | 888 | 938 | 988 | 1038 | 1088 | 1138 | 1188 | 1238 | 1288 | 1338 | 1388 | 1438
C 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200
D 0 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
E 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138 | 188 | 238 | 288 | 138
F 4 4 6 6 6 6 8 8 8 8 10 | 10 | 10 | 10 | 12 | 12 | 12 | 12 | 14 | 14 | 14 | 14 | 16
Gewicht (kg) 12.0 | 12.8 | 135 | 143 | 150 | 158 | 165 | 17.3 | 18.0 | 188 | 195 | 203 | 210 | 21.8 | 225 | 233 | 240 | 248 | 255 | 263 | 270 | 27.8 | 285
- eigng ) 2000 1660 1380 1170 1000
eit (mm/s}Steigung 204 1000 830 690 585 500

(Hinweis 1) R\si Hibe, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen

z albstandardabmessungen.
Technische Daten der Steuerungen (Hinweis 2) %lehg Seite 40 fir die Bgzwehung zwischen Beschleunigung und
ula

laduni

- " - Hinweise 3, 4, 5 Did Angaben in Klammern getten fr die ISPA-Serien. Die
Einzusetzende a’\rfsat)t(e'uépg:pelr Kompatibler Programm-| - Positionier- Puls- Spannung A ( and e)ren Anggben beziehen Sich Souwonl aut e ISA- als a0ch

Steuerung NeheEn Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Seri

1¢] (Hinweis 6) D\e maxmale Kabellénge betragt 30 m. Geben Sie die gewiinschte
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental O A AC100/230V F n Metern an, (zum Beispiel
- (Hinweis 7) Ein dngerer Hub 1uhrt zum Schmz der Kugelumlaulspmdel Zu einer

S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental @) A AC100/230V geringeren Maximal-G (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V * Siehe Seite 9 fiir zusatzliche Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog
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