ISA-LXM-200
ISPA-LXM-200

200 W, gerade Bauform

Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
200 W, gerade Bauform

Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,

Hochprazisionsversion

[Typ,/ Grose X-Achse (150mm brei) | [ Hub 100 ~ 1200mm | [Zuladung

80kg (orizontal)/19kg (vertikal) |

W Modellspezifikation
ISA[ISPA] -

* siehe Seite 11 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Encodertyp

A -

Motorleistung ga St

200 - 10 -

zusetzende Steuerung

LXM - 1200 - T1 =

Kabellange

S -

Optionen

B

Motor . Hub'(mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2) .
Modell Encodertyp | Leistung (fn?:)g i SCQ&";?;V"” (digkf/%it) Horizontal (G)| Vertikal (G) |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) '-a”gj;"a“
w S0 mm/s
1 (Hinweis 1) |Hinweis 7) [Nenn | Max. [Nenn | Max. [g e o Mac [ Nem- | Max
ISAISPAL-LXM-A20020- & #-TIT2rA | 20 1~1000 | 03 | 1.0 | 03 | 08 | 40 | 12 | 9 | 4 1705
ISA [ISPA] -LXM-A-200-10- # s # -T1(T2)-A-0 10 1~500 | 03 ) 06 | 03! 05| 8 | 40 | 19 | 14 340.1
200 100 - 1200
ISALSPAL LXMH20020- 4% TIT-A0 | 20 1~1000 | 03 | 1.0 | 03 | 08 | 40 | 12 | 9 | 4 1705
nkremental
ISA [ISPA] -LXM-1-200-10- # s i -T1(T2)}-A-0 10 1-500 | 031 06| 031 05| 8 | 40 | 19 | 14 340.1

* In den oben aufgefuhrten Modellbezeichnungen bedeuten s s s Hub, A Kabellange und [ Einsatzoptionen.

*1,0 G = 9800 mm/s?

LUOENCET R EATENTNENN * Siehe dazu Seite 10 fur weitere Einzelheiten der Sperzifikation.

Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit (Hinweis 3)| +0,02 mm [+0,01 mm]
AQ Dauerschmierung AQ | »13 Hauptachsenbesnmmung LM | 514 Antriebssystem (Hinweis 4)] Kugelumlaufspindel 220mm, C10 [entspricht gerollt C5]
Bremse B | »13 (S(ensmam seite) | LLM | > 14 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]
Creep sensor »13 |g es R NM | 3 14 Fuhrung im Grundrahmen integriert
Creep sensor gegenuberl. Seite | CL | % 13 | Fihrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 14 Zulassiges Lastmoment | Ma : 104.9 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 3 .. .
auf gegenuber\iegendgrSeite LL | 14 | Metall-Kabelsteckverbinder | EU | 215 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert
Kabellange (Hinweis 6)| N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X(I[: Langenangabe
Abmessungen
*Bei Richtungwechsel B
des Referenzpunktes 50 E Dx2007 50
ist das Gerat an IAl zum 150
Justieren zu geben. 15 120 15
F-9 Bohrung,
Flachsenku?\g 16, 1 tief 30 . 90 + 30 (300)
2-08H10 Passun: 45, 45
(Ruckseite) \ T— (%% 1% %%} —
p F p
@ @ @
$ b 983 b
N &
] T = T =
2-08H10 Passung, 10 tief Kabelsteckverbinder *1
8-M8, 20 tief
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel
1 T_SS . 150 n
5 2{M3, 6 tief (wie gegen-  f
@Jﬁi& Uberliegende Seite) w 2 o
= i [0 ‘ i o=
4.5 1.5
Detailansicht G
== == *2 Beim Referenzpunktfahren (T-Nutim Grundrahmen)
- N N N fahrt der Schlitten zu ME.
L — 2 @ Achten Sie auf Kollision mit
& " sich in der Nahe befindlichen
Y A Teilen.
— T SE: Hubende
@ 3 ] @ ME: Mechanischer Anschlag eQ .
Detailansicht der
Rl T 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 453 503 553 603 653 703 753 803 853 903 953 1003 | 1053 | 1103 | 1153 | 1203 | 1253 | 1303 | 1353 | 1403 | 1453 | 1503 | 1553
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) 11.0 11.8 12.5 13.3 14.0 14.8 15.5 16.3 17.0 17.8 18.5 19.3 20.0 20.8 21.5 22.3 23.0 23.8 24.5 25.3 26.0 26.8 275
Wax.Ge- [Seiging 2] 1000 1000 830 690 585 500
et (nme]Seung 1 500 470 385 320 270 235
(Hinweis 1) Dle Hube die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
_ tandardabmessungen
inweis 2) Siehe Seite 40 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung un
Technische Daten der Steuerungen (Hi 2) s h Seite 40 fur die Bezieh hen Beschl d
ung.
: 5 P Hinweise 3, 4, 5) Die Angaben in Klammern gelten fir die ISPA-Serien. Die
Einzusetzende a’\rf:t);ué?ggpelr Kompatibler Programm-| - Positionier- Puls- Spannung A ( ande )r n Anggben beziehen Sich Sowofl auf cie [SA- 218 auch
Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun erien.
g (Hinweis 6) Die maxmale Kabe\lange betrégt 30 m. Geben Sie die gewlnschte
X-SEL(P/Q), 4(6) Achsen | Absoluvinkremental O L AC100/250V (Hinweis 7) EnFanlnepgftﬁ"g)%nhr%umm‘ggcsﬁ‘%‘ de??( %I mlaufspindel zu einer
INWel I ub fu Zu utz ugelu u I Zu ell
S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V germgegren Maximal-Geschwindigkeit (meﬁe auch Tak?el\e oben)
S-/E-CON | 1Achse | Absolutinkremental (O21®) O/- AC100/230V. * Siehe Seite 9 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog




ISA-LXM-400
ISPA-LXM-400

400 W, gerade Bauform

Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,
400 W, gerade Bauform

Einachsroboter: GroBe X-Achse, Achsbreite 150 mm,

Hochprazisionsversion

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

(vertikal) |

I Modellspezifikation —JETN— RS
LXM- A - 400 - 40 -

* siehe Seite 11 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Encodertyp ggMotorleistung g Steigung Hub

1200 - T - S

inzusetzende Steuerung

ISA[ISPA] -

Kabellange

Optionen

Kabellange (Hinweis 6)

Motor Hub (mm) Geschwin- | Beschleunigung (Hinweis 2) Zuladung (Hinweis 2)
Modell Encodertyp | Leistung [01c/9UN9 | in Schritten von | digkeit [ Horizontal (G)| Vertikal (G) Horizontal (kg) |Vertikal (kg) | -2ngskrat
w) | ™™ 2D (mm/s) —— - N
(Hinweis 1) [(Hinweis 7)|Nenn | Max. [Nenn [Max. [g e g Mot @ | e i
ISA [ISPA] -LXM-A-400-40- * % % -T1(2)-A-1 Absolut 40 1~2000 | 03 1.0 0.3 1.0 40 15 9 4 170.0
solu

ISA [ISPA] -LXM-A-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
400 100 ~ 1200

ISA [ISPA] -LXM-I-400-40- & 3 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- * % 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 aufgefihrten Modellbezeichnungen bedeuten s = = Hub, A Kabellange und O Einsatzoptionen. *1,0 G = 9800 mm/s?

LD ENERFATIENDNEN - Siehe dazu Seite 10 fur weitere Einzelheiten der Spezifikation.
Bezeichnung Code| Seite Bezeichnung Code| Seite Wiederholgenauigkeit(Hinweis 8| +0,02 mm [£0,01 mm]

AQ Dauerschmierung AQ | »13 Hauptachsenbestimmung | LM | » 14 Antriebssystem (Hinweis 4)| Kugelumlaufspindel 220mm, C10 [entspricht gerollt C5]

Bremse B | »13 r‘st'nlgifgi?”gesetj]'ggﬂeﬂﬂg ander seite) | LLM | > 14 Spiel (Hinweis 5) 0,05 mm oder geringer [0,02 mm oder geringer]

Creep sensor c |»13 | tes R NM | » 14 Fuhrung im Grundrahmen integriert

Creep sensor gegentiberl. Seite | CL | 13 | Fuhrung mit Kugelabstandshaltern | RT | & 14 Zulassiges Lastmoment | Ma : 104.9 Nm  Mb: 149.9 Nm  Mc: 248.9 Nm

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

Engsgh:gzggﬁfeergﬂéglrmsk;{;hren L | »1a Metall-Kabelsteckverbinder | EU | = 15 Grundrahmen Werkstoff: Aluminium, hell eloxiert

N: Kein Kabel, S: 3 m, M: 5 m, X£JO: Langenangabe

Abmessungen

*Bei Richtungwechsel B
des Referenzpunktes 50 E Dx200P 50
ist das Gerat an IAl zum 150
Justieren zu geben. F-9 Bohrung, 15 120 15
Flachsenkung 16, 1 tief 30 . 90 . 30

(300)

2-08H10 Passun 45, 45
(Ruckseite) (36 & &8

% %
\ o =
8 i3 e 2 b

4

S

Kabelsteckverbinder *1

*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel

T = T
) 2-08H10 Passung, 10 tief
8-M8, 20 tief
150

L
o
i

‘ 5 2-MB, 6 tief (wie gegen-
N‘lE SE uberhegende Seite) J
|
|

104.5

4.5 1.5

Detailansicht G
(T-Nut im Grundrahmen)

— — *2 Beim Referenzpunktfahren
@ ey ey e fahrt der Schlitten zu ME. 016
Achten Sie auf Kollision mit
& & sich in der Nahe befindlichen
Teilen. u
S sy = ] SE: Hubende 29
- - - e ME: Mechanischer Anschlag -
T T Detailansicht der

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit beim Hub

Befestigung des Grundrahmens

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
© 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 (k) 12.0 | 12.8 | 135 | 143 | 150 | 158 | 165 | 17.3 | 18.0 | 188 | 195 | 203 | 21.0 | 21.8 | 225 | 233 | 240 | 248 | 255 | 263 | 27.0 | 278 | 285
g;;"f;g tegung 4 2000 1660 1380 1170 1000
it rmsfSeqng 2 1000 830 690 585 500

Technische Daten der Steuerungen

(Hinweis 1) Dle Hube, die in Inkrementen von 50 mm abgestuft sind, entsprechen
Halbst: andardabmessungen
(Hinweis 2) Siehe Seite 40 fur die Beziehung zwischen Beschleunigung und

uladung

- q PR Hinweise 3, 4, 5 Dle ‘Angaben in Klammern gelten fur die ISPA-Serien. Die
Einzusetzende a“rfsat)éuépg:pelr Kompatibler Programm-| - Positionier- Puls- Spannung A { nde)ren Angghen beziehen Sich Sowon! auf che ISA- aé auch

Steuerung ‘Achsen Enkodertyp betrieb betrieb steuerung Achtun ISPA-Seri

g (Hinweis 6) D|e maxnmale Kabellange betragt 30 m. Geben Sie die gewunschte
X-SEL(-P/Q)| 4(6) Achsen | Absolut/inkremental ©) A AC100/230V ango in Metern an, (zum Beispiek X08 =
- (Hinweis 7) Ein fangerer Hub filhrt zum Schutz der Kugelumlamspmde\ zu einer

S-SEL 2 Achsen | Absolut/inkremental O AN AC100/230V geringeren Maximal-Geschwindigkeit (siehe auch Tabelle oben)
S-/E-CON | 1 Achse | Absolut/inkremental O/0 O/- AC100/230V * Siche Seite 9 fur zusatzliche Hinweise.

ISPA/ICSPA Katalog

1910q0Y ayosisauey

uabunianals



