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Verbesserter Tisch-Robhoter fiir

den Einsatz als Fertigungsinsel.
Hohere Zuladung, Hochstgeschwin-
digkeit und Biegesteifigkeit!

Zusatzlicher ZR-Achs-Typ f
£

als weitere Produktvariante

1, Erheblich hohere Zuladung und Spitzengeschwindigkeit

TT (Vorgéngermodell) TTA

Max. Zuladung Werkteilseitig (X-Achse) 10 20
(ka) Werkzeugseitig (Z-Achse) 2 6 ‘ B IS ZU faC h

X-Achse 300 800

Max. Geschwindigkeit . 2 6
Y-Ach
(s 300 500 ad Bis 3O fach
Z-Achse 300 400

2, Speichermoglichkeit von viel mehr Programmen und Positionen

Der grof3ere Speicher erlaubt das Abspeichern von weitaus mehr Programmen und Positionen.
Die Zusatzfunktion zur Datenwiederherstellung stellt sicher, dass die Originaldaten wieder eingelesen werden kénnen,
falls bei einem Stromausfall das Schreiben auf das FLASH-Laufwerk fehlschlagt.

TT (Vorgangermodell) TTA
Anzahl der Programme 64 255 » 4 mal mehr Program me
Anzahl der Programmschritte 6000 9999
Anzahl der Multitasking-Programme 16 16

Anzahl der Display-Sprachen 2 (Japanisch/Englisch) | 2 (Japanisch/Englisch)

Anzahl der Positionen 3000 30000 4 1 0 mal mehr Positionen

3, Dreimal soviele E/A-Kontakte wie das Vorgangermodell

Wenn der Standard-E/A-Einschub nicht ausreicht, kdnnen bis zu zwei zusatzliche E/A-Erweiterungs-Einschiibe installiert werden.
Eingdnge/Ausgénge
16/16 E/A-Kontake m Bis zu 48/48 E/A-Kontakte [JeG NI,

Unterstltzte

®
S — PIR[O]F] i —
Feldnetzwerke CC'Lmk Dem EtherNet/IP)



. Mehr Varianten

Im Produktprogramm der TTA-Serie sind als Bauform der Portal- und Ausleger-Typ vertreten, welche wegen
ihrer hohen Nutzlast, Geschwindigkeit und Biegesteifigkeit geschatzt werden.

M 8 Modellvarianten fiir unterschiedliche Arbeitsbereiche

Fur den Portal-Typ (TTA-A) und den Ausleger-Typ (TTA-C) stehen jeweils vier Arbeitsbereiche zur Auswahl.
Bei der 3-Achs-Spezifikazion sind fur die Z-Achse zwei Hublangen in 100 mm und 150 mm erhaltlich.
Somit ist eine zum Werkteil passende ModellgroBe wahlbar.

[TTA-A2] [TTA-C2]

300x300

400x400 500x500 400x350 500x450

B Unterschied zwischen der Portal-Typenreihe TTA-A und der Ausleger-Typenreihe TTA-C

[TTA-A3] [TTA-C3]
Portal-Typ mit Z-Achs-Einrichtung Ausleger-Typ mit Z-Achs-Einrichtung
Werksttick auf dem X-Achs-Schlitten montiert. Werksttick auf dem Grundrahmen montiert.
Werkstlick bewegt sich von selbst. Werkstiick bewegt sich nicht von selbst.

=)

B CE-konforme Baureihe
Die Global-Version TTA-LJLIG ist entsprechend den CE-Normen spezifiziert. c E

. Spezielle ZR-Achse neu im Sortiment

Wir stellen eine geeignete Rotationsachse bereit, welche bisher nicht fur
die friheren Tabletop-Roboter erhaltlich war.

Durch Aufriistung mit einer Rotationsachse (R-Achse) am Ende der
Vertikal-Achse (Z-Achse) konnte der Anwendungsbereich erweitert werden.
Nun ist es moglich, eine Kamera auf dem Schlitten der Z-Achse zu montieren.




Modelliibersicht TTA-Serie

Serie TTA
Portal-Typ
A2G (2-Achs-Global-Typ A3G (3-Achs-Global-Typ A4G (4-Achs-Global-Typ mit ZR-Rota-
gemaB Sicherheitskategorie) gemaB Sicherheitskategorie) tionsachse gemaB Sicherheitskategorie)
Typ
(1)
Hub 200 x 200 | 300 x 300 | 400 x 400 | 500 x 500 | 200 x 200 | 300 x 300 | 400 x 400 | 500 x 500 | 200 x 200 | 300 x 300 | 400 x 400 | 500 x 500
X/Y-Achse (mit Einzel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Einzel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Einzel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Doppel-
( mm ) stiitze) (*2) stiltze) stiitze) stutze) stutze) (*2) stitze) stutze) stiitze) stiitze) (*2) stiitze) stiitze) stiitze)
Hub
Z-Achse — 100/150 100/150
(mm)
Max. |X-Achse 800 800 800
Ge- | Y-Achse 800 800 800
schwin-
digkeit |Z-Achse — 400 400
(Mm/s) | R-Achse — — 1000 °/s
X-Achse 20 20 20
Nutz- |y pcnge 10 — —
last
(kg) |Z-Achse — 6 6
R-Achse — — 0,01 kg-m2 (*3)
Referenz | sg | s9 | s10 | S11 | S16 | S.17 | S.18 | S.19 S. 24
Ausleger-Typ
C2G (2-Achs-Global-Typ C3G (3-Achs-Global-Typ C4G (4-Achs-Global-Typ mit ZR-Rota-
gemaB Sicherheitskategorie) gemaB Sicherheitskategorie) tionsachse gemaB Sicherheitskategorie)
Typ
(1)
Hub 200 x 150 | 300 x 250 | 400 x 350 | 500x450 | 200 x 150 | 300 x 250 | 400 x 350 | 500 x 450 | 200 x 150 | 300 x 250 | 400 x 350 | 500 x 450
X/Y-Achse (mit Einzel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Einzel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Einzel- | (mit Doppel- | (mit Doppel- | (mit Doppel-
(mm) stiltze) (*2) stiltze) stiitze) stiitze) stitze) (*2) stiitze) stiitze) stiitze) stiltze) (*2) stiitze) stiltze) stiitze)
Hub
Z-Achse — 100/150 100/150
(mm)
Max. |X-Achse| 600 700 800 600 700 800 600 700 800
ﬁej Y-Achse| 540 640 800 540 640 800 540 640 800
schwin-
digkeit Z-Achse — 400 400
(mm/s) | R-Achse — — 1000 °/s
X-Achse — — —
NUTZ- ly_achse 10 — —
last
(kg) |Z-Achse — 6 6
R-Achse — = 0,01 kg-m2 (*3)
Bt S.12 | S.13 | S.14 | S.15 | S.20 | S.21 | S22 | S.23 S. 26

(*1) Alle Produkttypen werden mit Steckerbuchse und Stromversorgungskabel geliefert.

(*2) Siehe Seite 6 fiir eine optionale Zusatz-Stiltze.

(*3) Max. Tragheitsmoment



Zusatzoptionen fiir Anderung der Stiitzhdhe und horizontalen Stiitzposition

Standard 50 mm iiber Standardhche 100 mm dber Standardhthe
Wahlbare Hohe der Y-Achse - H1 H2
Standard 90 mm vor Standardposition | 180 mm vor Standardposition
Wahlbare Horizontal-Position der Y-Achse - F1 F2

*Um sowohl die Hohe als auch die Horizontal-Position der Y-Achse zu andern, sind deren Typen-Codes in der Modellbezeichnung in alphabetischer
Reihenfolge zu den anderen Options-Codes anzugeben.  (Beispiel: AP-F1-FT-H2-0S)

* Fiir den Typ TTA-C besteht keine Anderungsoption fiir den Versatz der Y-Achse nach vorne oder hinten.

Wiahlbare Hohe

der Y-Achse Standard-
__Hohe__
(Standard)

" . Standard- ! 90 180
Wahlbare Hori- Poston | o "
zontal-Position il
der Y-Achse
(nur bei Typ
TTA-A moglich)

X
(Standard) F1 (90 mm zur Standard- F2 (180 mm zur Standard-
position nach vorne) position nach vorne)
Standard 64,5 mm vor Standardposition
Wehlbare Horizontal-Position der ZR-Achse - FZ
Wahlbare Hori- ‘l B I I B
zontal-Position , !
der ZR-Achse Standard- | |
Position | |
55,5 mm \’ | MJ_L_
P ! e !
- N
(Standard) FZ (64,5 mm zur Standard-

position nach vorne)

Abnehmbare Bedienkonsole als Option

Die Bedienkonsole kann fiir eine handlichere Bedienung vom Produkt geldst werden.
(Kabelldnge: 900 mm)




Systemkonfiguration

Frontwand-Anschlisse

Handprogrammier-
gerat (Option)

Modell: TB-01-S (%)

5m/3m

(*) TB-01-S erscheint in Kurze mit
CE-Konformitat. Beziiglich eines
Systems gemaB Sicherheitskategorie
mit Totmannschalter-Typ TB-01-D(R)
siehe Prospekt TB-01.

mmmmmmmmmmm
Sooooooooos

Blindstecker
Modell: DP-2 (**)

Riuckwand-Anschliisse

PC-Kabel

(bei PC-Software enthalten)

Modell: CB-ST-ETMWO050 (5 m)
CB-SEL-USB030 (3 m)
CB-ST-A1TMWO050 (5 m)

PC-Software

(Option)

Modell: 1A-101-X-MW
IA-101-TTA-USB (*)
IA-101-X-USBMW
IA-101-XA-MW ()

(**) Bei Global-Ausfiihrung und PC-Software (IA-101-TTA-USB) enthalten.

(***) System gemaB Sicherheitskategorie mit Sicherheitskreis-Not-Aus-Anschluss
|A-101-XA-MW einschlieBlich PC-Kabel CB-ST-ATMW050.

SPS

| Verschiedene Feldnetzwerk-Optionen |

(CLink  pevicenet>
®
PIRJO[F] i
EtherNet/IP)

E/A-Flachkabel (Zubehdor)

2m

Modell: CB-PAC-PIO020

Not-Aus-

100 bis 230 VAC
Auswahl zwischen folgenden

Stromversorgungskabeln:

© Kabel nur mit Stecker zur Haupteinheit hin
® 230 VAC-Versorgungskabel (2 m)

-

S

Schutzleiter

-

Schalter

Elektomagne-
tisches Relay

E/A-Erwei- Standard-E/A
terungen Hilfsspannungs-

versorgungsanschluss

Freigabe-Schalter

Ein Not-Aus- und Freigabe-Schalter, ein elektromagnetische Relais und weitere externe Gerate kdnnen bei

Bedarf angeschlossen und verdrahtet werden. Auch ohne Anschluss/Verdrahtung externer Geréte arbeitet
der Roboter noch ordnungsgemaB. Stecker mit Uberbriickungskabeln werden mitgeliefert.




Modellbezeichnungen

Encoder-  Spezifikation
Serie Typ Typ X-Achse

© 6 o
|
(B [nkremental
Global-
Ausfiihrung
A 2-Achs-Portal-Typ
A 3-Achs-Portal-Typ

4-Achs-Portal-Typ
(R180°-Spezifikation, R360°-Spezifikation)
2-Achs-Ausleger-Typ
3-Achs-Ausleger-Typ
4-Achs-Ausleger-Typ
(R180°-Spezifikation, R360°-Spezifikation)
(Hinweis) Die Global-Ausfiihrungen erfiillen die CE-Richtlinie
sowie die Sicherheitskategorie B bis 3.

A4

4

Spezifikation
Y-Achse

TTA-C 1-1-C I J-C I I-
@ ® ©® 0

s

[ T
Hub X-Achse Option X-Achse

200 mm W Referenzpunki-Sensor
300 mm YW Umgekehrte Referenzposition

400 mm
500 mm

Hub Y-Achse

I
Option Y-Achse

Spezifikation ~ Einschub  Einschub1  Einschub?2 E/A-Kabel- Spannungs-

R-Achse  Standard-E/A E/A-Eweiterung E/A-Eweiterung  Idnge  versorgungskabel Optionen

L 1-C]

OB 200mm  [INEA 150 mm

Typenreihe TTA-A | Typenreihe TTA-C S Referenzpunkt-Sensor
I\ Umgekehrte Referenzposition

BN 300 mm A 250 mm
CUN 400 mm RSN 350 mm
BN 500 mm LS 450 mm

[
Option Z-Achse Option Z-Achse

100 mm 5B Bremse (Standard-Ausriistung)
150 mm o Mit Gehduse (nur speziell fiir

4-Achs-Spezifikation)

—S5.25
S.27

Sl Referenzpunkt-Sensor

(LYW Umgekehrte Referenzposition

[Ergdnzende Erklarungen zu den Optionen]

AP Zusatz-Stiitze fiir Hubmodelle 20-15 und 20-20
Mit dieser Option wird aus den Modellen 20-20 und 20-15 mit standardméBiger Einzelstiitze ein Portal-Typ mit Doppelstiitze.

FT4 4-fach-MontagefuB-Ausriistung
fiir X-Achs-Hub 20/30

© O © ® ® ® ® @
NPN-Spezifikation
PNP-Spezifikation
Nicht belegt kein
PEA-Erweiterungskarte 2m
(NPN-Spezifikation) 3m
PEA-Erweiterungskarte 5m
(PNP-Spezifikation) (*)
DeviceNet-Anschlusskarte
CC-Link-Anschlusskarte Steckerbuchse (ohne Kabel)
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte Spannungsversorgungs-
EtherNet/IP-Anschlusskarte (**) kabel fiir 230 VAC (2 m)
* PNP-Spezifikation erscheint demnéchst. (Ende mit Ringdsenklemme)
** Die Ethernet/IP-Anschlusskarte kann
nur in Einschub 1 verwendet werden.
Fir eine zusétzliche Anschlusskarte ist
eine Installation in Einschub 2 zwingend.
Option R-Achse Option R-Achse
18L EAL0 (VIR Abgewinkelter Motor links
R 360 ° IR Abgewinkelter Motor rechts
* Ausgestattet mit ~ * Eine von beiden wird beschrieben
Grenzschalter
Y-Achs-Montageposition 50 mm héher
Option Y-Achs-Positions- Y-Achs-Montageposition 100 mm haher 54
dnderung von Hohe und Y-Achs-Montageposition 90 mm nach vorn -
Horizontale sowie V-Achs-Mont ition 180 h
Zusatzoption chs “on agepom ion 180 mm nach vorn
Zusatz-Stiitze fiir Hubmodelle 20-15 und 20-20 -
) 4-fach-MontagefuB-Ausriistung
Optionen Montagehalterungen 6-fach-Montagefub-Ausrisiung —3.34
) ) . Anbau von 180 mm langen Seitennutwédnden
LRIEDEFETIUTEE Anbau von Seitennutwénden in hubspezifischer Lnge —5.%
) ) . Installation von Seitenschienen (mit Bohrungen)
L R L Installation von Seitenschienen (ohne Bohrungen) =53
Option Bedienteil Abnehmbare Bedienkonsole —S.4
(Option ZR-Achs-Positionsanderung 7R-Achs-Montageposition 64,5 mm nach vorn —S.4

. M Optionen mit Aufpreis
FT6 6-fach-MontagefuB-Ausriistung P P
fiir X-Achs-Hub 40/50 Name Code
SLT0O  Anbauvon 180 mm langen Seitennutwénden Referenzpunki-Sensor HS
Im Falle der Ausriistung mit MontageftiBen FT4 oder FT6 kann die Spezifikation Y-hohs Montageposition 50 mm hdher H
der seitlichen Nutwand gedndert werden. Dies erfolgt bei den X-Achs-Modellen Y-AchsMontaggposition 100 mm hdher He
20/30 an 2 Stellen, bei den Modellen 40/50 an 4 Stellen. Y'AChS‘MOHTaGeDOSfﬂO” 90 mm nach vorn F
SLT  Anbau von Seitennutwénden in hubspezifischer Lange Y-hchs Montageposition 180 mim nach vorn P2
. e o . ZR-Achs-Montageposition 64,5 mm nach vorn Fz
g|e Sggz?k?mn_ dgr ?enh((:jhen Nutwand kann entsprechend der GréfRe der Zusatz-Stilze fr Hubmodells 20-15 and 20-20 P
ru.n GINneit gedn Pfr Weraen. . 4-fach-MontagefuB-Ausriistung FT4
Nicht verfligbar bei Ausriistung mit Montageftien FT4 oder FT6. Ry —y—— T
PTH Installation von Seitenschienen (mit Bohrungen)
Yl\?ﬁ?ie,\rﬂl‘ggtéigreﬁ?rsw& f%r\ _S/iandard—, F1- und F2-Position jeweils in passender GriBe Anbt von 180 mm langen Seitennutwanden _
PTN Installation von Seitenschienen (ohne Bohrungen) - — —
. . o B Anbau von Seitennutwanden in hubspezifischer Lange SLT
}r(—,\/lkchs—l\/lfgntélge?no3|Ttlon:T f%& S/;andard—, F1- und F2-Position jeweils in passender GriBe Insallation von Seftenschienen (mit Bohrungen) =
ur verttgoar ur typ : Installation von Seitenschienen (ohne Bohrungen) PTN
<Hinweis> Abnehmbare Bedienkonsole 0S
- Die Global-Ausfihrungen werden mit einem Blindstecker geliefert [DP-2]. Gehause fir Z-Achse 00

- Die Optionen F1 und F2 sind nicht fiir den Typ TTA-C waéhlbar.




Hinweise

| Definition von Katalogbegriffen

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/lerzogerung

»Beschleunigung® ist die Geschwindigkeitsdnderung aus dem Ruhezustand bis zum Erreichen der
Geschwindigkeit. ,Verzdgerung* ist die Geschwindigkeitsdnderung von der programmierten Geschwin-
digkeit bis zum Stillstand des Schlittens.

Beschleunigung und Verzégerung werden in ,G* angegeben (0,3 G = 2940 mm/s2 bzw. 2940°/s? bei Rotationsachse).

Einschaltdauer Der Tabletop-Roboter kann mit einer Einschaltdauer von 100 % betrieben werden.
Einschaltdauer (%) = Verfahrzeit .
Verfahrzeit + Stillstandszeit
Wiederholgenauigkeit ,Wiederholgenauigkeit* ist die Positioniergenauigkeit, mit der die Achse eine programmierte Position
anfahrt. Sie ist nicht mit der ,absoluten Positioniergenauigkeit* zu vergleichen.
Referenzpunkt Der Referenzpunkt befindet sich bei Achsen in Standardausfiihrung auf der Motorseite. In der Aus-

flihrung mit entgegengesetztem Referenzpunkt liegt dieser Punkt auf der dem Motor gegentiiberliegenden
Seite. Wéhrend des Referenzpunkifahrens bewegt sich der Schlitten bis zum mechanischen Anschlag und
andert dann seine Richtung. Achtung: Gefahr der Kollision mit peripheren Gerdten.

Zulassige dynamische

Das Lastmoment wird auf Basis einer Lebensdauer von 5.000 km berechnet. Hinweis: Wenn das

Lastmomente Nennmoment dberschritten wird, verringert sich die Lebensdauer der Fihrung. Die Wirkrichtung der
(Ma, Mb, Mc) Momente und die zugehdrigen Referenzpunkte sind aus der unten abgebildeten Zeichnung ersichtlich:
) J
A | — Z-Achse
| ] |
X-Achse =Y-Achse: Richiung Ma H
Z-Achse: Richttig M 9&
= s
= 3 . E Offset-Referenzposition
H‘ﬁ“’ éigﬁ"b”** K fiir Ma-Moment der Z-Achse
Z-Achsg: Y-Achse
Richtung Mb 7-Achse
LA
ﬁ Z-Achse v

- ‘ 1|\ Y-Achse: ' )
. A0 1/ : - Y-Achse: Richtung Mc@ ‘1’%&% }
Offset-Referenzposition‘E | E Rlcttung Mo

Y-Achse Z-Achse: Richtung Ma ﬁ - ,ﬁ

T 1
fiir Ma-Moment der X-Achse :# X-Achse: X-Achse: Offset-Referenzposition
Richtung Mc ~_X-Achse X-Achse Richtung Ma 2071 fiir Ma-Moment der Y-Achse
L/
5 1 —— } = Y-Achse

=i | /b

: N SV———1

7 J— j—
Abmessung der T-Nut
-436——— ® kr==
(N ) c
X-Ansicht 275 | [is T-NutBx2
- - I
30 T-NutBx2
] I ! ” H
j— m— gl
i C_FE Zmmerr
Mﬂ%n ] \‘ <& 0ad e
W’J’*’*’*’*’*’Ef sz [ \_M4 fiir Erdung [ e ° = . 6
X-Ansicht Profil der T-Nut B

T-Nut A (Gleiches Profil wie gegeniiberliegend) Profil der T-Nut A




Modell-  TTIA—J— | — 20 [J— 20 [ J—[ J—[J—-[J—-[J— ] ——[]
Spezm- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub Option Einschub  Einschub1  Einschub2 E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
kati ] X-Achse  X-Achse Y-Achse  Y-Achse  Standard-EA  EA-Erweiter. EA-Emweier.  lange versorgungskabel
ation Q6 iiementa 20:200mm | 20:200nm | PPN Speiaton | | 0:Keine. py: Steckerbuchse (ohne Kabel) SNt S-6
2-AD?I:{YD HS: Referenzpu‘nktsensor Pl PIP Speafion SieheTal;e\Ie unten §: gm 2 ip%n?gnggggr\i%rguggs-
(poa) b Umgekehr S s e, 5om e rEOVACEm)
*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
— f indigkeit | Zuladung (kg)
Modell Achskonfiguration |  Enkode Motort Steigung (mm Hub (mm Ceschvndioket aung
. P H gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
- _ - X-Achse ) 24 oder glw. 200 1~800 20
TTA-A2G-1-20[D-20[2) @-B-E-@-@ Inkremental Schrittmotor
Y-Achse 24 oder glw. 200 1~800 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (D) und @) fur die XY-Achsoptionen, (B fur den Standard-Einschub, (@) und (B fur die E Einschiibe, (B fur die E/A @ fir das und B fr die gewahlten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem Kugelumlaufspindel (a12 mm, gerollt C10); 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Name Code Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Soiel F—
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP . .
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN IR Kugelumlauf-Linearfihrung
Dol Asonussart v Lasimomont (s ) | -Aches Ma: 15 e M. 12 o et 374 o
CC-Link-Anschlusskarte cC — - - -
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschiusskarte EP W IR 20kg
*Erscheint demnéichst Gewicht 24 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtshelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung fiir die X-Achse.

ARTE=SThGen * Siehe S. 7 fur die MaBe der T-ut. 55 2- 05H7, Tiefe 3
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten zum mechanischen Anschlag.
S e Delshalb ist auf mogliche Kollision mit der Peripherie zu achten. ’
L unsere Internetseite heruntertaden. SE: Hubende_ g, & & & & o
ME: Mechanischer Anschlag 112 205 K
f | e |
© T =85 ¢— ¢ o —9¢0 S—
w|ME ] | ol - 2
HE
THome s !
o H
e - ~ [ S & d‘} 4 o
! . . I
' AP (Option Zusatz-Stiltze) ! — g ® 6-M5, Tiefe 7 ‘
T s
i Abmessungen | - °L° ‘ s 50
2| 8 6-M4, Tiefe 7
| | g = TtE=— 6-M4, Tiefe 7 100
| ! B 110
| g : N==
! ! > ! o H Detail-Ausschnitt S (X-Achs-Schlitten)
! 210 |
| | SE
! ! %ME ﬂé; o 35 2-05HT,Tiefe5
| | 3w L
| S — | x 5 Ae e ¥ e e
| [ m— | <
| | 483.7 H
| | 2
I I <
! ! SR % & ot
o I g :2
4955 s
60 105 317 - 1785 = < 6-MS5, Tiefe 7
- f - Positionier-Stellscheibe fur Y-Schiitten - % 4-M4, Tiele 7
i/ L el eS| 80
L \ [ © Q ) 70
T3 i
- u 205 | B Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
S |2ZE L RSN TNuBx2 g 57 110 X-Hub: 200 ; 63
- 5
o |30 (Hinwieis 4) Wﬁome SE ME
B
8 = — ! mi
° ° ° e
7 7 7
340
401
T-Nut A (gleiches Profil wie ¢ uberliegend)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhdht. Ebenfalls zu beachten ist,
q Max. Anzahl _ dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Elgiusetzende ansteuerbarer Enkodertyp Steut:;ur;gs Spannungs Seite (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
EIE0Y Achsen IHIEHE I & wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert firr eine
Eingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

TTA-A2G-20-20



Modell-  TTA—J— | — 30 [J— 30 [ J—[ J—[J—[J—[J— ] ——[]
Spezm- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub Option Einschub  Einschub1  Einschub2 E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
kati 1ty X-Achse  X-Achse Y-Achse  Y-Achse  Standard-EA  EA-Erweiter. EA-Eweier.  lange versorgungskabel
ation G%I\OZbGa‘ I:Inkremental 30 300mm | 30: S‘OUmm | gz NP-Speafiation | ‘ | g léenu]ne PLU: Steckerbuchse (ohne Kabel) 1% S
2-Achs-Th . S y ) 2: Spannungsversorgungs-
(Fforialiyp m:%er;e;%mgktsensor ‘ mrE/As_lgheTabe\leumen _ ggm Kabelfur 230 VAC (2m)
*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration |  Enkode Moto Steigung (mm Hub (mm Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
¢ e s gung (mim) (mm) (mms) (Hinweis 1)
X-Achse ) 24 oder glw. 300 1~800 20
TTA-A2G-1-30[@-30[2) @- -@® Inkremental Schrittmotor g
Y-Achse 24 oder glw. 300 1~800 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern K1} und Dfir die XY-AChsopﬂonen.ﬂ]r den Standard-Einschub, (@) und (B fur die Er gs-Einschilbe, ®fir die E/A @fir das und B fur die gewahiten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (612 mm, gerollt C10); 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e it Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt £ Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP = :
PEA-Enweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN IR VAU G TR
o et e e
CC-Link-Anschlusskarte cC __ N N -
PROFIBUS-DP-Anschisskars PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP JiscHsas g 30kg
* Erscheint demnachst Gewicht 31kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtsbelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung fiir die X-Achse.

Abmessungen 55 2-05H7, Tiefe 5
Sie konnen CAD-Zeichnungen Giber
«_Unsere Internetseite herunterladen. 112 305 s T 5 & & o
° |
2 | oo
olME_ | o - EEs s—% ——%5 5 —
THome g
R ° s
. - . g 2 b
* Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut. i
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schiitten 5 5 6-M5, Tiefe 7 ><
zum mechanischen Anschlag. s = = ) 50
Deshalb ist auf mogliche Kollision mitder 2| o L s 6-M4, Tiefe 7, 100
Peripherie zu achten. ! a e — - — 110
SE: Hubende El Dﬂ o —— |
ME: Mechanischer Anschiag > ' i ° 0 ] Detail-Ausschnitt S (X-Achs-Schlitten)
! ‘ T 35 2-05H7, Tiefe 5
ol
[ sl
g wlME =] 9o
583.7 2 ¢
o &
% \.6-M5, Tiefe 7
595.5 L 30 |
60 4-M4, Tiefe 7
60 155 417 178.5 70 e
/ ,;‘, \ Positionier fir Y-Schlitten T 5
@ @
—_——— - T-Nut Bx2 By . . .
9 \ ‘1“ / © (gleiches Profil wie gegentberliegend) Q @ Detail-Ausschnitt U (Y—Achs—SchIltten)
U 25 R
g [275 25 275 25
. &g 57 110 X-Hub: 300 63
- T-Nut Bx 2 = p 5
= 80 (Hinweis 4) 120 NIETFOme ‘ SE ( VE
S = | i Il 0
O Sy
g @
. . . 3
T 7 7 \-j 7 7
440
501 T-Nut A (gleiches Profil wie gegeniiberliegend)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhdht. Ebenfalls zu beachten ist,
. Max. Anzahl . _ dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Elgiusetzende ansteuerbarer Enkodertyp Steu%ur;gs Bl Seite (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
Y Achsen UL e ooend wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fir eine
Eingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

TTA-A2G-30-30




Modell-  TTA—J— | — 40 [ J— 40 [ |—[ - J-[J-[1— ] ——[]

Speziﬁ- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub Option Einschub  Einschub1  Einschub2 E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
kati X-Achse  X-Achse Y-Achse  Y-Achse  Standard-EA  EA-Eeiter. EAEmweiter.  lange versorgungskabel .
ation Gﬁgbﬁél_ I Inkeemental 40:400mm | 40 4‘00mm | NP NPA-Spzfaton \ ‘ A0S ) Soertuchse (o Kabe Siehe .6
-Achs- X o y " 2: Spannungsversorgungs-
2 ﬁgg:a‘T)W m:?elerenzpunktsensor o BAS-I'EHE Tabelle unten g gm Kabelfur 230 VAC (2m)
*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
" : : Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm A
. o e gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse ) . ~
TTA-A2G-1-40 [ -40[ [@-@ Inkremental Schrittmotor 24 oder glw 400 1~800 20
Y-Achse 24 oder glw. 400 1~800 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (D) und ) fur die XV-Achsoptionen,f[lr den Standard-Einschub, [@) und (8] fr die Erwei Einschiibe, (B fur die E/A fange, D fir das und B fr die gewahiten Optionen.
Allgemeine Spezifikationen
E/A-Erweiterungseinschub
Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (212 mm, gerollt C10); 1,5-fach hahere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e Uit Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Soil o1
max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP p : >
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN AT ARG
- . Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mec: 32.0 Nem
DeviGeNeLAnChUSskalle Y L (Hinweis 3) | Y-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem M- 37.4 Nem
COLk Anschlusskarte &« Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH icht kondensierend
mgebungstemp./Feuchtigkei A
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR e e~ B T e (TSR
EtherNet/P-Anschlusskarte EP IEBIHIES 40kg
* Erscheint demnchst Gewicht 37 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtshelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung fiir die X-Achse.

Abmessungen 55 2-05, H7, Tiefe 5

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen i]be)

'\ Unsere Internetseite herunterladen ¢ ¢ $ &
112 405
[ 1 _ ‘
® o I & —3——o— %03 —
,_@5 == | o
‘Home|
R ol
F:a @ & @1
* Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut. L
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schiitten g ® ® 0 s § 5-M3, Tigfa 7 50
zum mechanischen Anschlag. 6-M4, Tiefe 7, 100
Deshalb ist auf mogliche Kollision mit der | = 7E 110
Peripherie zu achten. 3l s © s . . .
S - - -
3| Detail-Ausschnitt S (X-Achs-Schlitten
SE: Hubende = b S T T T T ( )
ME: Mechanischer Anschlag E} e =3 I 35 2-05, H7, Tiefe 5
I  H7,
‘ e+ & ¢ o =
° | [} [} ] [} L] g
1 |
I i b
I 5 S —yeije
0 9| o) Iy E
2, 1 | °l g
6837 ¢ £
M‘_/ 6-M5, Tiefe 7
30
60 4-M4, Tiefe 7
695.5 70
50 205 517 178.5 ) . .
— — - Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
Positionier- fir Y-Schlitten T
X
4/ \ I Bl | NS
) 0 T-Nut B x 2 (gleiches Profil wie gegeniiberliegend) e D
=
Nk ws TP
w| 2751 5 i
& k| T-Nut Bx2 e 57 10 X-Hub: 400 ]
o 130 (Hinweis 4 170 5
¥ ME][Fome
b = m—|
° Py
7 7

——

7 J
i T-Nut A (gleiches Profil wie uberliegend)

Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.

Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
Max. Anzahl s s dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
ansteuerbarer Enkodertyp BURLITaR- pannungs- Seite A (Hinweis 2) Gilt beschrankt fiir eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
Achsen methode VR wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achshezogenen Wert fiir eine
Eingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

Einzusetzende
Steuerung

TTA-A2G-40-40



Modell-  TTA—[J— | — 50 [J— 80 [ J—[J—[J-[J-[J— [J ——[]

Speziﬁ- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub Option Einschub  Einschub1  Einschub2 E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
. yp X-Achse  X-Achse Y-Achse Y-Achse  Standard-EA  E/A-Erweiter. EA-Enweiter.  lange versorgungskabel ‘
kation Gﬁgl?sl- I:Inkremental 60 500mm | 50: 5?0mm | g’z NeN-Spezfation | ‘ g lé(;l]ﬂe pU: Ssteckemuchse (ohme Kabel)  Se1eS:6
-Ache. . - T Y 2: Spannungsversorgungs-
2 ?Puuhlia |T)yp “E’i:l}eterenzpunnsensor - AS._\EmeTabeHe unten g gg Yabelfir 230 VAC (2m)
*Ohne E/A-Erwieiterung ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
" : : Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm A
L & yp gung (mm) (mim) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse ) . ~
TTA-A2G-1-50 [ -50[ [@-@ Inkremental Schrittmotor 24 oder glw 500 1~800 20
Y-Achse 24 oder glw. 500 1~800 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (D) und ) fur die XV-Achsoptionen,f[lr den Standard-Einschub, [@) und (8] fr die Erwei Einschiibe, (B fur die E/A fange, D fir das und B fr die gewahiten Optionen.
Allgemeine Spezifikationen
E/A-Erweiterungseinschub
Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (212 mm, gerollt C10); 1,5-fach hahere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e Uit Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Soil o1
max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP p : >
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN AT ARG
- . Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mec: 32.0 Nem
DeviGeNeLAnChUSskalle Y L (Hinweis 3) | Y-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem M- 37.4 Nem
COLk Anschlusskarte &« Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH icht kondensierend
mgebungstemp./Feuchtigkei A
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR e e~ B T e (TSR
EtherNet/P-Anschlusskarte EP IEBIHIES 50kg
*Erscheint demnéchst Gewicht 44 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtshelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung fiir die X-Achse.

55 2-p5, H7 Tiefe 5
Abmessungen 112 505

Sie konnen CAD-Zeichnungen Uiber
'« unsere Internetseite herunterladen. [ g > ¢ & &
N o|ME | o - I
- THome g \
X ! g gg ¢ - N
L Sle
£
=
* Siehe S. 7 fir die MaBe der T-Nut. s s s s s 0 M i +
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten 6-M5, Tiefe 7 50
zum mechanischen Anschlag. 1o A= ,E M4 Tisfe 7 e
Deshalb ist auf magliche Kollision mitder S| & ‘ s 6-M4, Tiefe 100
Peripherie zu achten. = MM, "1 T 110
SE: Hubende I e == | Detail-Ausschnitt S (X-Achs-Schlitten)
ME: Mechanischer Anschlag
° ° ° ° ° ° L 35 2-05, H7, Tiefe 5
6 e ¥ & 6 =
o I
] Pl 2
783 | g
87 o > o =
©
M%/ 6-M5,Tiefe 7
795.5 0 \4-Md, Tiefe 7.
60 255 617 178.5 70
Positionier ibe fir Y-Schiitten ) . .
R T s Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
[EIN====j T e T-Nut B x 2 (gleiches Profil wie gegeniberliegend) J| @ =
N 205 T
w| [275] s 275 |
o 2 N
o T-NutBx2 = 557 110 X-Hub: 500 . 63
= 180 (Hinweis 4) mﬁme se| T
& i f =
\\ \. T =7 - - f
L
T-Nut A (gleiches Profil wie uberliegend)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhdht. Ebenfalls zu beachten ist,
, dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Max. Anzahl A ‘ e - P
Einzusetzende Steuerungs- Spannungs- i (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
ansteuerbarer Enkodertyp Seite ; Lo f
Steuerung ‘Achsen methode versorgung wird damit nicht garantiert.

Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine

Eingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 ~ Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)

(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

TTA-A2G-50-50



Modell-  TIA—[J— | — 20 [ 1— 15 [ J—[ - J-[]-[]— [ ——[]
speZIfI- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub Option Einschub  Einschub1  Einschub2 E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
Kati tyy X-Achse  X-Achse Y-Achse Y-Achse  Standard-EA EA-Erweiter. EA-Eweiter.  linge versorgungskabel .
ation Gﬁsga\- I:Inkremental  20: 200mm | 15:150mm | NzilélgE'Spezwfjkation ‘ g;;%ne PU: Steckerbuchse (ofne Kabel) SN S: 6

0 - T - PAF : T : 2: Spannungsversorgungs-

2-Achs-Typ 3 3:3m -

(Ausleger) mﬁfﬁ;%ﬁglﬁtsensnr t SlfheTabe\leumen " 5:5m kabel fiir 230 VAC (2m)

rEAE
*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben

* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

Modell Achskonfiguration|  Enkodertyp Motortyp Steigung (mm) |  Hub (mm) Gesc(tmi:l/gi)gkeit Z?ﬁ}g;’\[’;?s(#‘?)
TTA-C2G-1-20 [-15[ @-B X-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 200 1-600 _
Y-Achse 24 oder glw. 150 1~540 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern K1} und Rfir die XY-Achsoptionen, (3} fur den Standard-Einschub, k4 und B fur die E Einschiibe, (B fur die E/A @ fir das und B fr die gewahiten Optionen.

Allgemeine Spezifikationen

E/A-Erweiterungseinschub

Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (212 mm, gerollt C10); 1,5-fach hahere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e Uit Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Spil max. 0.1 mm
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP - .
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN AT ARG
I | s 115k 115 e e
CC-Link-Anschlusskarte cc
PROFIBUS-DP-Anschiusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschiusskarte EP sl 40k
* Erscheint demnéchst Gewicht 25 kg

* Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut.

Abmessungen

* Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten zum mechanischen Anschlag. Deshalb ist auf mogliche Kollision mit der Peripherie zu achten.

Sie konnen CAD-Zeichnungen i'Jher) SE: Hubende
\ssrelinometsehoruntaten: ME: Mechanischer Anschlag 25 5x50p=250
12-Md, Tiefe 8
Rahmenflache \ —= T
i WAP (Option Zusatz-Stiitze) ! o \ . ]
I
! Abmessungen i e of TH 5 5 o °
‘ i o 2 Home : e gl v+ v 1
! | 5 ] i % . |
| ! N . = B
| i s DR 400 i
! | — H IR
| : i -~ — © @ ©
! 1 4SE 17
I ! Lo ME WL .
| ! 8 b | 7Z o
! I
| ! MSE SE '\ Arbeits- Homew =
: | 105 | x-ﬁﬁrlf-lczlz)o T 12 8- 05H7 Tiefe § 50 | 100 100
| ! 5347 ) ) )
! | Ansicht der Bohrloch-Verteilung auf der Oberseite
|
S :
(45) 485
130 35 105 X-Hub: 200 180
—————t
e I
i 35 2-05H7, Tiefe 5
I ] —
Il v Positionier-Stell- 5 ¢ + & + 9
9 Il oox Positionier-Stellscheibe fir X-Schiiten \. scheibe fiir ¥-Schlitien E ‘
w0l Il 8 ) 2
e : ‘ - 3 S ¢ oo o9~
25 Ziw\ T-NutBx2 . . = ‘
T e g8
[ | 1 ]
" = + @ % ¢
‘ L sy 30 ] 6-M5, Tiefe 7
@ o E° L@ (750 4-M4, Tiefe 7
= . =11 == T
L 340 J Rahmenfliche Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
436 T-Nut A (gleiches Profil wie liegend)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
Einzusetzende i (ATEEN Steuerungs- | Spannungs- ) dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Steuerung ans}\en;erbarer Enkodertyp methode Versorgung Seite (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
chsen Achtung wird damit nicht garantiert.
) (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fir eine
Bingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAG 2 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)

TTA-C2G-20-15




Modell-  TIA—[)— | — 30 [ 1— 25 [ J—[ - J-[]-[1— [J——[]
Spezifi- Serie  Typ Enkoder- Hub  Option Hub  Option Einschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
kati X-Achse  X-Achse Y-Achse Y-Achse  Standard-EA  EA-Erweiter. EA-Enweiter.  lange versorgungskabel .
ation & 30:30mm | 2 250mn | NPt peaiaton \ ‘ BIa by geructse o ate) SS9
2-Achs-Th ' S 33m 2: Spannungsversorgungs-
(Auslege¥)p nﬁ/i:l?elerenzpunktsensor S_\ghe Tabel\e Lm_ten ; Som kabel fir 230 VAC (2m)
*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
& o e gung (mm) (mim) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse ) 24 oder glw. 300 1~7 -
TTA-C26-1-30 [0 -25[2)- @ - [@- B - Inkremental | Schrittmotor 9 00
Y-Achse 24 oder glw. 250 1~640 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (D) und ) fur die XY-Achsoptionen, [ fur den Standard-Einschub, @ und B fur die E Einschiibe, (B fur die E/A @ fir das und B fr die gewahiten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (212 mm, gerollt C10); 1,5-fach hahere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e Uit Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Soil o1
- pr— ie max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP p : >
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN AT ARG
- Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem Mc: 37.4 Nem
DeviceNet-Anschlusskarte DV P
i u L (Hinweis 3) | Y-Achse: Ma: 12,6 Nem Mb: 12.6 Nem M- 37.4 Nem
COLk Anschlusskarte &« Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH icht kondensierend
mgebungstemp./Feuchtigkei .
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR e e~ B T e (TSR
EtherNet/P-Anschlusskarte EP sl 60 kg
*Erscheint demnéchst Gewicht 33 kg
Abmessungen 12:04, Tiote 8 12 SHI=375
Sie konnen CAD-Zeichnungen uber ‘
'\ Unsere Internetseite herunterladen. © Rahmenflache
8 T
B
o
o) ME
Home
* Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut. 5
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten ::':
zum mechanischen Anschlag. > N
Deshalb ist auf mogliche Kollision mit der o
Peripherie zu achten.
SE: Hubende |SE
ME: Mechanischer Anschlag mTME 4 o
8 =
¥ ]
ME ||SE Arbeits- Home || ME
E bereich L5 3-g5H7, Tiefe 5/ J 50 150 150
105 X-Hub: 300 126
634.7 . . .
Ansicht der Bohrloch-Verteilung auf der Oberseite
3) 585
130 85 105 X-Hub: 300 180
5
ME |[SE Home||ME
— = —_— . 2- 05 H7, Tiefe 5
I 4T 7 : )
 — 7/ )
| G / N e R
| 0SItiC - - [
i } \ oo scheibe fir Y-Schiitten H |
&) H N_Positionier-Stellscheibe fiir X =5 g:é $ o 5
of &l ¥-Schiitien 2 R 2 I —
© 2| © &l
= 2 . g™ |
275 250 INJ-NutBx 2 d ° g 3 ¢ & &
= t = : 30 6-M5, Tiefe 7
Co_JoE Sy 60 )
J | =rrrte| ] ————— T
. . . _ . . .
- w0 7 J = J Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
440 Rahmenflache
536 T-Nut A (gleiches Profil wie liegend)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
iax Anzai Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
i . b b dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37
Elgzusetzende A | S Steuerungs- | Spannungs: Seite Hieis 21 G e . Besch kg tQ o ﬁt g o fuach QH s (S he )
teuerung e methode versorgung / ” \ | (Hinweis 2) iit beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkei
Achtung wird damit nicht garantiert.
) (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine
Bingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAG 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)

TTA-C2G-30-25




Modell  TTA—[J— | — 40 [ - 35 [J—[J—[J-[J-[J— [J——[]

Spezifi- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub Option Einschub  Einschub1  Einschub2 E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
Kati typ X-Achse  X-Achse Y-Achse Y-Achse  Standard-EA  E/A-Erweiter. E/A-Erweiter.  lange versorgungskabel .
ation 26 g nemental 40:400mm | 85:350mm | NP Pleatan | | B py.Senuonse o Kabe) 571755
T T :
2hchs Typ HS: Referenzpunktsensor Siehe Tabelle unten 33m 2 Spannungsversorgungs-

(Ausleger) NM: L . " 5:5m kabel fiir 230 VAC (2m)

*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben.

* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

: : : Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm A
. o e gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse ) . ~ -
TTA-C2G-1-40 [D-35[ [@-@ Inkremental Schrittmotor 24 oder glw 400 1~800
Y-Achse 24 oder glw. 350 1~800 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (D) und ) fur die XV-Achsoptionen,f[lr den Standard-Einschub, [@) und (8] fr die Erwei Einschiibe, (B fur die E/A fange, D fir das und B fr die gewahiten Optionen.
Allgemeine Spezifikationen
E/A-Erweiterungseinschub
Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (212 mm, gerollt C10); 1,5-fach hahere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e Uit Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Soil o1
PEA-Erveiterungskarte (NPN-Speziiation) NP e A —
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN AT ARG
- . Zulasmges dynamisches X-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem Mc: 37.4 Nem

DeviGeNeLAnChUSskalle Y (Hinweis 3) | Y-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem M- 37.4 Nem
COLk Anschlusskarte &« Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH icht kondensierend
PROFIBUS-DP-Anschivsskars on -mge ungstemp./Feuchtigkei is , 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschiusskarte EP sl 80 kg
* Erscheint demnaichst Gewicht 40kg

Abmessung 20 5x100p=500

18-M5, Tiefe 10 ‘
Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
L Unsere Internetseite herunterladen. 8 ° o ° — T
- ° Rahmenflache K? .
L °
| ME |
Thiom ”Mmm””mll -
‘ S
B 2 ©
1o %7 i [ = E
©| v
8 S| 111 ad
* Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut. =] =] 3 S S T 0
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten i . =
zum mechanischen Anschlag. N . ]
Deshalb ist auf mdgliche Kollision mit der i //u hd - hd - hd - hd = hd
Peripherie zu achten.
SE: Hubende {SE /
ME: Mechanischer Anschlag o|wIME B ) ©
3 o /
[ o [ ol
ME || SE Arbeits- H ME
5 bereich O |5 6-05H7, Tiefe 5/| 70 200 200
125 [ X-Hub: 400 ~- 106
7547 Ansicht der Bohrloch-Verteilung auf der Oberseite
705
125 X-Hub: 400 180
130 135 an MSE - i %E . 2 - p5H7, Tiefe 5
ome
L g T ¥+ 3]
“,:%%>777777774F /= K / E e \
e . ] <
{1 =3 7jJ f | Positionier-Stell g
‘\ e U . o \X\ = scheibe filr Y-Schlitten S‘Ejé, % o 5
ol \ ~_Positionier-Stellscheibe fiir \ g
o & X-Schiitten ° @ - é 3 :
& & R . £ + & & &
275 ps] NI-NutBx2 30 6-M5, Tiefe 7
L - | oR 60 4-M4, Tiefe 7
S mery 70 -
g B ORY
- 0 . ol —_—— = Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
7 —7 7 j— )
403
540 Rahmenflache
636 T-Nut A (gleiches Profil wie uberliegend)

Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.

Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,

. Max. Anzahl 5 5 dass die max. Beschleunigung/Verzbgerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37
Elgzusetzende A | S Steuerungs- | Spannungs: Seite Hieis 21 G e . Besch kg tQ o ﬁt g o fuach QH s (S he )
teuerung IR methode versorgung / ' \ | (Hinweis 2) iit beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkei
Achtung wird damit nicht garantiert.
) (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine
Eingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230VAG 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)

TTA-C2G-40-35



Modell-  TTA—)— | — 50 [J— 45 [J—[J—[J-[J-[J— [ ——[]
SDEZIfI' Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub  Option Einschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
kation ) typ X-Achse  X-Achse Y-Achse  Y-Achse Stanﬂam-FJA Elk-Erweiter.  E/A-Erweiter.  lange versorgungskabel .
o2 Linkemental 50:500mm | 45‘4‘50mm | PPt Speafaton | ‘ Gkeie.py: teokerbuchse ohne Kavel) Siehe 5. 6
2-Achs-T ¥ o 2: Spannungsversorgungs-
(husge] Hs, Reterenzpurksensor pitetaeleten S8l o 230 AG ()
*Ohne E/A-Erweiterung ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fur Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
4 o e gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse ) 24 oder glw. 500 1~800 -
TTA-C2G-1-50 [ -45[ [@-@ Inkremental Schrittmotor 9
Y-Achse 24 oder glw. 450 1~800 10
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (D) und ) fur die XY-Achsoptionen, [ fur den Standard-Einschub, @ und B fur die E Einschiibe, (B fur die E/A @ fir das und B fr die gewahiten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

Antrigbssystem Kugelumlaufspindel (212 mm, gerollt C10); 1,5-fach hahere Geschwindigkeit via Zahnriemen
e Uit Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
Unbelegt E Soiel 01
- — ie max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP p —
PEA-Ereiterungskarte (PNP-Spezifikation)” PN UG AR HUIGET TS
- Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mec: 32.0 Nem
DeviceNet-Anschlusskarte DV P
i u L (Hinweis 3) | Y-Achse: Ma: 12,6 Nem Mb: 12,6 Nem M- 37.4 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc e - . §
PROFIBUS-DP-Anschivsskars on Umgebungstemp./Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
Etherlet/IP-Anschiusskarte £ Wegi-iest 100kg
* Erscheint demnachst Gewicht 47 kg
Abmessungen 75 5x125p=625
Sie konnen CAD-Zeichnungen Uiber | "
'« Unsere Internetseite herunterladen.) iy 18:M5, Tete 10
§ ’ . oA ° Rahmenflache i'ﬁ ‘ 3
| ME N
ome| — 0
w0
0 Tl
0 —|9) 5 s a a 5 3
* Siehe S. 7 fiir die MaBe der T-Nut. 53 D L S 3 B L
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schiitten 2| T p v v v 0
zum mechanischen Anschlag. £ s o
Deshalb ist auf mogliche Kollision mit der > = F i
Peripherie zu achten. m s — S P ——
SE: Hubende
ME: Mechanischer Anschlag ;{
4SE | = =
i3 oMETS = — o N s o
MIE |SE [rbeits- Home[|ME 6-05 H7, Tiefe 5/
125 X-Hub: 500 106 70 250 250
854.7
Ansicht der Bohrloch-Verteilung auf der Oberseite
805
130 185 X-Hub: 500 180
5 35 2 -p5H7, Tiefe 5
Home| ME
| —_— — S S ¢ € ¢ &
() — ( = . |
= / AN 5
= T g glet &0 ¢
o Positionier-Stellscheibe filr er-S g
P X-Sehlitten (= \Positionier-Stell- 58 ‘
© : . scheibe fir Y-Schlitten g t
275 T-NutBx2 = = TR
[ TuBx2 | [0 |\ oM Tiefe 7
| =5 | ——
< <==@°
R 503 = = N Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
640 . - .
736 T-Nut A (gleiches Profil wie liegend) \ Rahmenflache

Steuerungsspezifikationen

. Max. Anzahl
Einzusetzende Steuerungs- Spannungs- .
Steuerung ansteuerbarer Enkodertyp GG versorgung Seite
Achsen
Eingebaut 2 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28

TTA-C2G-50-45

Achtung

VAN

Wi

ird damit nicht garantiert.

(Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.

Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)

(Hinweis 2) Gilt beschrénkt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit

(Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine
Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)




Modell-  TTA—[J— | — 20 [ J— 20 [ J—[J [ J-(J-[J-[J-[J— ] —[]
Spezm- Serie Typ Enkoder- Hub  Option Hub  Option Hub Option  Einschub ~ Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel-  Spannungs- Optionen
Kati typ X-Achse  X-Achse  Y-Achse Y-Achse  Z-Achse  Z-Achse Standard-EA  E/A-Erweiter. E/A-Erweiter. linge  versorgungskabel  Signe S.6
ation A3G:  I: Inkremental 20: 200mm 20: 200mm 10:100mm NP: NPN-Spezifkation QeI by grocertuchse
Bﬁlnhhﬂ: — p 15: 150mm PN:PNP-Spezction g o g gm (ohne Kabel)
-AChs-Typ . Referenzpunktsensor B: Bremse (Standard A-Envet inschilbe. Y 2: Spannungsversorgungs-
(Portal) NMIQTQEKGWE HS:ReVere!\zpunklseLsov . Me‘gnéflgﬁme?‘ubfg S8 el fr 230 VAC (2m)
eferenzpunktfahrt NM: Umgekehrte ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkode Moto Steigung (mm Hub (mm Geschwindigkeit Z”'?"””? (ko)
J yp P gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 200 1~800 20
TTA-A3G-I-20[D1-20[21- [31B[@)- (B - [61- (@ - (81 - (@) - i Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 200 1~800 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (1) und @ fir die XY-Achsopticnen,fur den Z-Achshub, £4) fiir die Z-Achsoptionen, (&) fir den Standard-Einschub, (&) und I'ur die Er Einschiibe, fi]rdie E/A: 1'[|r das

Spannungsversorgungskabel und [ far die gewahiten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);

Name Code CiEhesvst X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fiihrung Kugelumlauf-Linearfiihrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mc: 32.0 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mc: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last* 20 kg
* Erscheint demnachst Gewicht 27 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtshelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung fiir die X-Achse.

Positionier-Stellscheibe 55
Sie kbnnen CAD-Zeichnungen tiber 112 150 fuur Z-Schlitten 2 - 05H7, Tiefe 5
. Unsere Internetseite herunterladen. - F—
e H g > ¢+ ° ¢ &
lME — iér <
THome 2 |
@ ° SE % ko —
- " ]
i == B |
5 i $ £
S § ] e o = > & &
5 T
I e == 6-M5, Tiefe 7 >< 12?]
d i 6-M4, Tiefe 7 o
1SEyle X . i
o me L ] Detail-Ausschnitt S (X-Achs-Schlitten)
5
546.8 43 35
(Toleranz Passloch-Abstand 0.02)
4-M5, Tiefe 7
4955 -
60 105 262 137.2 _4-M4, Tiefe 7 2 - 05H7, Tiefe 5
Lt b Positionier- I
~olpe | ° ° fur Y-Schlitten g .g{ —
© THome /
N 23 3
i 5 sg
- I ‘, s
ool S8 Je W} el EE i ; i
88 55 i Jr f B |y SE Detail-Ausschnitt U (Y-Achs-Schlitten)
ool 2ol ||| gl UE
88 £4 T Sl ME |
24 ITT i 755 * Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut.
oy 275 | lpsll TNHuBx2l o 57 110 X-Hub: 200 63 * Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten
|30 {Hinweis 4) 51 5 zum mechanischen Anschlag.
ME [[Home SE WE Deshalb ist auf mogliche Kollision mit der
& ﬁ . ! H— Peripherie zu achten.
wa SE: Hubende
mewme 7T . i
« \ ‘ — 0 @ ME: Mechanischer Anschlag
B . 1 ie=—=— |
1 340 7] -
401 (12) T-Nut A (gleiches Profil wie liegend)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhdht. Ebenfalls zu beachten ist,
. Max. Anzahl _ _ dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Elr;usetzende ansteuerbarer Enkodertyp Steu%r]ur:jgs SIS Seite (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
euerung Achsen methode versorgung Vi f \ wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstilcks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

TTA-A3G-20-20



Modell-  TTA—[ - | — 30 [ J— 30 [ J—[J [ J-(J-[J-[J-[ J— (] —[]
Spezifi- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub  Option Hub Option  Finschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel-  Spannungs- Optionen
Kati 236 typ X-Achse X-Achse  Y-Achse Y-Achse  Z-Achse  Z-Achse Standar-EA EAEnweiter. EAEnweitr.  linge  versorgungskabel  gienes g
ation Global- 30: 300mm ‘ 30: 300mm ‘ 12 }ggmm g; gm-gpezw}ikk:tnun g‘keme PU: Steckerbuchse
3-Achs-Typ T :150mm -Spezifikation .o 1an unten fur - (ohne Kabel)
Portal HS: Referenzpunktsensor BB d e i - 2: Spannungsversorgungs-
(Portal) NM: Umgekehrte s ﬁ@;&g;ﬂﬁge{sor ENEpelepserseile. 55 e fur 200 VAC (2m)
Referenzpunktfahrt NM: Umgekehrte Referenzpunktfahrt st “E” einzugeben
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodert: Moto Steigung (mm Hub (mm Geschwindigkeit Zulqdung (ko)
J 4 e gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 300 1~800 20
TTA-A3G-1-30[D)-30[21- [BIB[@) - B - [®) - Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 300 1~800 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6
* Bei der Modellbezeichnung oben stehen die Platzhalterziffern (1} und @ fir die XY-Achsoptionen, &l fir den Z-Achshub, {4 fir die Z-Achsoptionen, (3) fiir den Standard-Einschub, (8] und @D ur die Er gs-Einschilbe, Bfur die E/A @ fur das

Spannungsversorgungskabel und [ fr die gewahiten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);

Name Code Antrisbssystem X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit £0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fhrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zulassiges dynamisct X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mc: 32.0 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cC Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mec: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last* 30kg
* Erscheint demnachst Gewicht 34 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtshelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladunyg fiir die X-Achse.

Positionier-Stellscheibe

Abmessungen 112 250 fiur Z-Schlitten 2- g5H7, Tiefe 5
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber o [ [ ’ 4
(L Unsere Internetseite herunterladen. o ”’lME | 11 = ¥+ +
ol THome| g / |
\ g gé : 4—6?7 ==
@ [ E N T
* Siehe S. 7 fiir die MaBe der T-Nut. 4 === = ——
* Beim Referenzfahren verfahrt der Schlitten 3 g = — o >< 50
zum mechanischen Anschlag. 4 o j 6-M5, Tiefe 7 700
Deshalb ist auf mogliche Kollision mit der H o ——= s 6-M4. Tiefe 7 110
Peripherie zu achten. s ¢ ° ® —
SE: Hubende Detail-Ausschnitt S (X-Achs-Schlitten)
ME: Mechanischer Anschlag [
] 43 35
4 SE o | (Toleranz Passloch-Abstand £0.02)
el MEEL ] o 4-Ms, Tiefe 7
4-M4, Tiefe 7 /—L\ 2 - g5H7, Tiefe 5
646.8 I i
5955 i M -
o0 155 362 1372 . l{”i ‘ 4 ] )
T Positionier- T
! ) Stellscheibe ij ! 41
/'\ 2l olme | ° ° fir Y-Schiitten N4 ‘ ﬁ
! THome| ) !
g == 5 = i o
B + 4 \\ o Detail-Ausschnitt U (Z-Achs-Schlitten)
S mpmil - %5z
NN, 1 1 I | I3
k= q [ ‘{ o o[l NN ySE
el iili; o
8 s [ T ThaBR2 T-Nut B x 2 (gleiches Profil
s L f~_Wie gegeniiberliegend
S| 5 © 57 110 X-Hub: 300 63
&= 275 25 30 (Hinweis 4) hd 120 S 3
™ | MET[Home PR d
e [1 = T i )
9 O () @
N . . . — 1
A 7 7 7 \ J 7
440 T-Nut A (gleiches Profil wie iiberliegend)
501 (12)
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhdht. Ebenfalls zu beachten ist,
. Max. Anzahl _ _ dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Elr;usetzende ansteuerbarer Enkodertyp Steu%r]ur:jgs SIS Seite (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
G Achsen RIELIOCE ey /L i \ wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fur eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstilcks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand

TTA-A3G-30-30

zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.




Modell-  TTA—(J— | — 40 [J— 40 [J—[J (J—[J-CJ-[J-C1— [ —[]
Spezifi- Seie  Typ  Enkoder-  Hub  Option  HWub  Option  Hub  Option Einschub  Enschubt Einschub2  E/A-Kabel-  Spamnungs- Optionen
Kati 236 typ X-Achse  X-Achse  Y-Achse Y-Achse  Z-Achse  Z-Achse Standard-EA  E/A-Enveiter. E/A-Erweiter. linge  versorgungskabel  Siehe S, 6
ation Global- I 40:400mm | 40:400mm | 10:100mm NP: NPN-Spezifikation 0Keine oy grackerbuchse
3-(A'§;hs-‘T)yp s Rl T " 15: 150mm PN: PNP-Spezifikation Siehe Tab. unten fur ggm (ohne Kabel)
orta ;| eferenzpunidsensor B: Bremse (Standard) EAEneiennggeinschibe, 5.5y 2 Spannungsversorgungs-
NM: Umgekehrte HS: Referenzpunkisensor “Ohne E/A-Enveit "M yanel fir 230 VAC (2m)
Referenzpunktfahrt NM: Umgek;h:e Referenzpunktfahrt isTﬁf” einz’m;emnng
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm) | Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
g » e gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 400 1~800 20
TTA-A3G-1-40[D-40[21- [BIB[@ - B - [&) - @) Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 400 1~800 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6

* Bei der Modellbezeichnung oben sehen die Platzhalterziffern (1) und @ fur die XY-Achsoptionen, K3) fur den Z-Achshub, [4) fur die Z-Achsoptionen, (&) fir den Standard-Einschub, £6) und fUr die Erweiterungs-Einschiibe, K8) fur die E/A-Kabellange, ) fir das

Spannungsversorgungskabel und 1'[|r die gewahlten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);

e Code Aniriebssyster X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fiihrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zula dy hes X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mc: 32.0 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mc: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last* 40 kg
* Erscheint demnachst Gewicht 40 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtsbelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung filr die X-Achse.

55 2 - g5H7, Tiefe 5
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Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
X Max. Anzahl _ . dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
E|g§usetzende ansteuerbarer Enkodertyp Steut:'r]ur:jgs EIEhLEE Seite ﬁ (Hinweis 2) Gilt beschrankt fiir eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
B0 Achsen LT UCIEIRIY wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fir eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

TTA-A3G-40-40



Modell-  TTA—(J— | — 50 [J— 50 [J—[J [(J—[J-CJ-[J-CJ1— [ —[]
Spezifi- Serie Typ Enkoder- Hub  Option Hub  Option Hub Option  Einschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel-  Spannungs- Optionen
. 36: typ X-Achse  X-Achse  Y-Achse Y-Achse  Z-Achse  Z-Achse Standard-EA E/A-Erweiter. E/A-Erweiter. lange versorgungskabel Siehe S.6
kation Global- I Inkremental 50: 500mm 50: 500mm 10:100mm NP: NPN-Spezifikation O:keine  pu: Steckerbuchse
3-Achs-Typ s " 15:150mm PN: PNP-Spezifikation Sl o unn fir (% %E ”s (ohne Kabel)
(Portal) - Referenzpunktsensor B: Bremse (Standard) ' . pannungsversorgungs-
NM: Umgekehrte HS: ’Regv‘erzazpunkl;e:lsm Bk E*”gﬁ‘nf?/&gmmeg 5:6m  kabel fr 230 VAC (2m)
Referenzpunktfahrt NM: Umgekehrte Referenzpunktfahrt st “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm) | Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
¢ ® e gung (mm) (mm) (mm/s) (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 500 1~800 20
TTA-A3G-I-50[D-50[21- [BIB[@ - B - [6) - (@) @ - Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 500 1~800 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6

* Bei der Modellbezeichnung oben sehen die Platzhalterziffern (1) und @ fur die XY-Achsoptionen, K3) fur den Z-Achshub, [4) fur die Z-Achsoptionen, (&) fir den Standard-Einschub, £6) und fUr die Erweiterungs-Einschiibe, K8) fur die E/A-Kabellange, ) fir das

Spannungsversorgungskabel und 1'[|r die gewahlten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);

Aniriebssyster X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen

Name Code
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fiihrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zulassiges dy hes X-Achse: Ma: 15.9 Nem Mb: 15.9 Nem Mc: 32.0 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mc: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last* 50 kg
* Erscheint demndchst Gewicht 47 kg

* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtsbelastung der Tischboden-Oberfléche ohne Schlitten. Diese entspricht nicht der Zuladung fiir die X-Achse.
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Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhdht. Ebenfalls zu beachten ist,
. Max. Anzahl . . dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Elgiusetzende ansteuerbarer Enkodertyp Steu(:rr]ur;gs Bl Seite ﬁ (Hinweis 2) Gilt beschrankt fir eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
RO Achsen o e oand wird damit nicht garantiert.
Achtung | (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fir eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230 VAC 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand
zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.

TTA-A3G-50-50




Modell-  TTA—[ - | — 20 [(J— 15 [—[J [J—[J-[J-[J-CJ— [ —[J
Spezifi- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub  Option Hub Option  Einschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel- Spannungs- Optionen
kation typ X-Achse X-Achse  VY-Achse Y-Achse  Z-Achse  Z-Achse Standard-EA EM-Erweier. EAErweiter.  lange  versorgungskabel oo 6
atio e 20:200mm | 15:1‘50mm | 12 :ggm P St [ LT -
oo ] i ~OPezikaton Sighe Tab, unten fir (ohne Kabel)
3( ;\ucsr;gg%p m E;fzmzhuxgmensm 555;5(;?;2 S:]amgg:] - E/A-E‘r\gﬁﬂerg/r}\ggemsghubev 55m 2 Spartl_nungsversorgungs-
5 . -Erwertert
Referenzpunkifahirt NM: Umgekehrte Referenzpunkifanrt \STEE"E\MUEJ;FQ Kabel fir 230 VAG (2m)
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodertyp Motortyp Steigung (mm) | Hub (mm) Gesc(l:xvr:;l/:l)gkelt Ztlllﬁg\l:vne?s(%(?)
X-Achse 24 oder glw. 200 1~600 -
TTA-C3G-1-20[@D-15[21- [BIB[@ - B - [&) - @) @ - Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 150 1~540 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6

* Bei der Modellbezeichnung oben sehen die Platzhalterziffern (1) und (2 furr die XY-Achsoptionen, (3) fur den Z-Achshub, [4) fir die Z-Achsoptionen, (&) fur den Standard-Einschub, (&) und fUr die Erweiterungs-Einschiibe, K8) fur die E/A-Kabellange, ) fir das

Spannungsversorgungskabel und 1'[|r die gewahlten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 812 mm, Z-Achse: 810 mm, gerollt C10);

e Code Aniriebssyster X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fihrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zula dy hes X-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem Mc: 37.4 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mc: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last 40 kg
*Erscheint demnéichst Gewicht 29 kg

Abmessungen * Siehe S. 7 fur die MaBe der T-Nut.
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Steuerungsspezmkallonen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
Einzusetzende Max. Anzah Steuerungs- Spannungs- . dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Steuerung ans}\en;erbarer Enkodertyp methode versorgung Seite A (Hinweis 2) Gilt beschrankt fiir eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
Ensen Achtung wird damit nicht garantiert.
) (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230 VAG 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)

TTA-C3G-20-15



Modell-  TTA—[}— | — 80 [J— 25 [J— [ [J—(J-[J-[J-[J— ] —[]
Spezifi- Serie Typ  Enkoder- Hub  Option Hub  Option Hub  Option Einschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel-  Spannungs- Optionen
Kati X-Achse  X-Achse  Y-Achse Y-Achse ~ Z-Achse  Z-Achse StandardEA EAEnweier. EAEweir.  l1dnge  versorgungskabel g s 6
ation Gc\gbGal I: Inkremental 30: 300mm 25: 250mm 10:100mm NP: NPN-Spezifiation [2) léfr‘]"e PU: Steckerbuchse
- 15:150mm PN: PNP-Spezifikation 3
-ACNS- 3 Siehe Tab. unten fur 3 (ohne Kabel)
s Wi U o oo (5 zSmne
Referenzpunktfahrt NM: Umgekehrte isl“E"eirwiben.g abel fur (2m)
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodert Moto Steigung (mm Hub (mm Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
g 1y e gung (mm) (mm) (mmis) (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 300 1~700 -
TTA-C3G-1-30[D-25[21- [BIB[@ - B - [6) - @) @ - Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 250 1-~640 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6

* Bei der Modellbezeichnung oben sehen die Platzhalterziffern (1) und (2 furr die XY-Achsoptionen, (3) fur den Z-Achshub, [4) fir die Z-Achsoptionen, (&) fur den Standard-Einschub, (&) und fUr die Erweiterungs-Einschiibe, K8) fur die E/A-Kabellange, ) fir das

Spannungsversorgungskabel und 1'[|r die gewahlten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);

Aniriebssyster X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Name Code
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fiihrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zula dy hes X-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem Mc: 37.4 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mc: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last 60 kg
* Erscheint demndchst Gewicht 37kg
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Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
e, el Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
i 5 5 o dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37
Elgzusetzende St [ e—— Steuerungs- | Spannungs: Seite Hieis 21 G e . Besch kg tQ o ﬁ : g o fuach gl o (S he )
teuerung i methode versorgung / ' \ | (Hinweis 2) iit beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkei
Achtung wird damit nicht garantiert.
) (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230VAG 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)

TTA-C3G-30-25




Modell-  TTA—(J— | — 40 - 35 [J—[J [(J—[J-[J-[J-[1— [ —[]
Spezm- Serie Typ Enkoder- Hub Option Hub  Option Hub Option  Einschub  Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel-  Spannungs- Optionen
Kati typ X-Achse  X-Achse  Y-Achse Y-Achse  Z-Achse  Z-Achse Standard-EA E/A-Erweiter. E/A-Erweiter. lange  versorgungskabel  giepe s g
ation G361 ngemental 40;400mm :350mn 10100mm |y wpnpeaion L | 0ol oy siagkerbuchse

Global- 15: 150mm PN PIP-Sy "
Globa : PNP-Speziikation ete 14 ynten fir (ohne Kabel)
:’(K‘u“s';gg%p HS: Slernpnktamor B e (Sarar EApeounganchite. oo 2 Spannungsiersorqungs-
3 : Referenzpunktsensor *0hne E/A-Erweiterun kabel fiir 230 VAC (2m!
Referenzpunktfahrt NM: Umgekehrte Referenzpunktfahrt \st“E”emzugeben_g abel fur 230 VAG (2m)

* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.

Modellspezifikationen

i i i Geschwindigkeit | Zuladung (kg)
Modell Achskonfiguration|  Enkodertyp Motortyp Steigung (mm) Hub (mm) e (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 400 1~800 -
TTA-C3G-1-40[D-35[21- [BIB[@ - B - [&) - (@) @ - Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 350 1~800 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6

* Bei der Modellbezeichnung oben sehen die Platzhalterziffern (1) und (2 furr die XY-Achsoptionen, (3) fur den Z-Achshub, [4) fir die Z-Achsoptionen, (&) fur den Standard-Einschub, (&) und fUr die Erweiterungs-Einschiibe, K8) fur die E/A-Kabellange, ) fir das

Spannungsversorgungskabel und 1'[|r die gewahlten Optionen. Allgemeine Spezifikationen

E/A-Erweiterungseinschub PR X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);
s X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Name Code
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fiihrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem Mc: 37.4 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mc: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last 80 kg
*Erscheint demnéichst Gewicht 44 kg
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Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.

Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,

. Max. Anzahl 5 5 dass die max. Beschleunigung/Verzbgerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37
Elgzusetzende St [ e—— Steuerungs- | Spannungs: Seite Hieis 21 G e . Besch kg tQ o ﬁt g o fuach QH s (S he )
teuerung IR methode versorgung / ' \ | (Hinweis 2) iit beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkei
Achtung wird damit nicht garantiert.
) (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fiir eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230VAG 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
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Modell-  TTA—[ )~ | — 50 [J— 45 [J—[J] [(J-[J-[J-[J-[J— ] —[]
spEZIfI- Serie Typ Enkoder- Hub  Option Hub  Option Hub Option  Einschub ~ Einschub1 Einschub2  E/A-Kabel-  Spannungs- Optionen
kation - typ X-Achse  X-Achse  Y-Achse Y-Achse Z-Mhse Z-Achse  Standard-EA  E/A-Erweiter. E/A-Erweiter. IO'a'ILg? versorgungskabel Siehe S.6
Glogy. \Inkremental 50 500mm 45:450mm 12 }ggmm lg'r; g;g-gpezw:lkkgttmn > 2?%”9 PU:(S;‘eck%rbbucl;wse
mm -opeziikation o . onne Kael
3-Achs-T) ' Siehe Tab. unten fiir X
(Aucslggey)p HS', Referenzpunkisensor 8: Bremse (Standard) E/A-Erweiterungseinschilbe. i3y Spannungsversorgungs-
NM: Umgekehrte HS: Referenzpunkisensor *Ohne E/A-Erweiterung kabel fiir 230 VAC (2m)

* Bei der Modellbezeichnung oben sehen die Platzhalterziffern (1) und @ fur die XY-Achsoptionen, K3) fur den Z-Achshub, [4) fur die Z-Achsoptionen, (&) fir den Standard-Einschub, (6) und fur die Er

Spannungsversorgungskabel und 1'[|r die gewahlten Optionen.

E/A-Erweiterungseinschub

Referenzpunktfahrt NM: Umgekehrte Referenzpunktfahrt ist “E” einzugeben.
* Siehe Seite 6 fir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
Modell Achskonfiguration|  Enkodertyp Motortyp Steigung (mm) | Hub (mm) Gesc(l:;vr:]/gi)gkeit Zt]lllaig\lflvr;?s(:(?)
X-Achse 24 oder glw. 500 1~800 -
TTA-C3G-1-50[D-45[21- [BIB[@ - B - [6)- @) @ - Y-Achse Inkremental Schrittmotor 24 oder glw. 450 1~800 -
Z-Achse 12 100/150 1~400 6
gs-Einschitbe, B fr die E/A-Kabellange, (@) fur das

Allgemeine Spezifikationen

X/Y/Z-Kugelumlaufspindel (X/Y-Achsen: 12 mm, Z-Achse: 610 mm, gerollt C10);

e Code AniTiebSsyStem X-Achsen und Y-Achsen 1,5-fach hohere Geschwindigkeit via Zahnriemen
Unbelegt E Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (NPN-Spezifikation) NP Spiel max. 0,1 mm
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Fihrung Kugelumlauf-Linearfuhrung
DeviceNet-Anschlusskarte DV Zulassiges dynamisches X-Achse: Ma: 12.6 Nem Mb: 12.6 Nem Mc: 37.4 Nem
CC-Link-Anschlusskarte cc Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9.7 Nem Mb: 9.7 Nem Mec: 20.5 Nem
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Umgebungstemp./Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
EtherNet/IP-Anschlusskarte EP Tisch-Last 100 kg
* Erscheint demnéchst Gewicht 51 kg
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Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden.
Die Zuladung sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist,
Einzusetzende a“rf;);.ul:[r];::]elr Enkodert Steuerungs- Spannungs- Seite dass die max. Beschleunigung/Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Steuerung Achsen RROCeRVD methode Versorgung (Hinweis 2) Gilt beschrankt fur eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit
Achtung wird damit nicht garantiert.
; (Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fr eine
Eingebaut 3 Achsen Inkremental Programm 230 VAG 28 Lebensdauer von 5000 km dar. (Siehe dynamisches Lastmoment auf S.7)
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zR-spesticaion 1 1 A=A4G

ZR-Typ als zusatzliche 4-Achs-Ausfiihrung im Programm-
angebot der TTA-Serie (Portal-Bauform).
ZR-Achse
Dieser ist mit einer Rotationsachse (R-Achse) am Schluss
der Vertikalachse (Z-Achse) ausgeristet.
BModellspezifikation
Serie Typ Enkoder-  X-Achs- X-Achs-  Y-Achs- Y-Achs-  Z-Achs- Z-Achs-  R-Achs- R-Achs- Standard-E/A- E/A-Erweiter EA-Eweier- E/A-Kabel-  Spanmungs-  Option
Typ Hub  Option Hub  Option Hub  Option Hub  Option  Einschub  Einschub1 Einschub2  lange  versorgungskabel
A4G:Global-  I:Inkremental ~ 20:200 mm 20:200 mm 10:100 mm 18L:+180 ° NP: NPN- 0: Keine Siehe S.6
Az‘ﬁA%h& 28288 mm 28288 mm 15:150 mm 36L:+ 360 © o ERIEPZiﬁkaﬁOH g: % m
-Typ :400 mm :400 mm (Mit Grenzschalter- SN om
50:500 mm 50:500 mm Einrichtung) Spezifikation 5:5m
B:  Bremse (Standard) ML: Abgewinkelter Motor links Siehe Tabelle unten fiir PU: Steckerbuchse (Ohne Kabel)
HS: Referenzpunkt- CO: Mit Gehduse (Standard) E/A-Erweiterungseinschiibe.  2: Spannungsversorgungskabel
Sensor HS: Referenzpunkt-Sensor MR: Abgewinkelter Motor rechts ~ * Ohne E/A-Erweiterung ist fiir 230 VAC (2 m)
NM: Umgekehrte NM: Umgekehrte ,E" einzugeben.
Referenzposition Referenzposition
* Siehe Seite 6 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
) o Max.
- Steigung Hub Geschwindigkeit Zuladung .
Modell Achskonfiguration P Tragheitsmoment
(mm) (mm) (mm/s) (kg) (Hinweis 1) (kq:m?) Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 200 1~800 20 -
Y-Achse 24 oder glw. 200 1~800 - -
TTA-A4G-1-20[]-20 ] Z-Achse 12 100/150 1400 -
8L 180° B 6
R-Achse - 36L- 1360 ° 1000 °/s 0,01
X-Achse 24 oder glw. 300 1~800 20 -
Y-Achse 24 oder glw. 300 1~800 - -
TTA-A4G-1-30[1-30 (] Z-Achse 12 100/150 1400 -
8L+ 180° B 6
R-Achse - 36L: 1360 ° 1000 °/s 0,01
X-Achse 24 oder glw. 400 1~800 20 -
Y-Achse 24 oder glw. 400 1~800 - -
TTA-A4G-1-40[]-40 ] Z-Achse 12 100/150 1~400 -
18L:+180° B 6
R-Achse - 36L-2 360 ° 1000 °/s 0,01
X-Achse 24 oder glw. 500 1~800 20 -
Y-Achse 24 oder glw. 500 1~800 - -
TTA-A4G-1-50[]-50 (] Z-Achse 12 100/150 1~400 -
18L:+180° B 6
R-Achse - 36L- 1360 ° 1000 °/s 0,01
E/A-Erweiterungseinschub Allgemeine Spezifikationen
Name Code PSR X/Y/Z-Achse mit Kugelumlaufspindel (X/Y-Achse: g12 mm, Z-Achse: g10 mm; gerollt C10)
y 1,5-fach hohere Geschwindigkeit der X- und Y-Achse via Zahnriemen
Unbelegt 3 X/Y/Z-Achse: +0,02 mm
PEA-Enveiterungskarte (NPN-Spezifkation) NP et gE i R-Achse: +0.015 ° (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Spiel X/Y/Z-Achse: max. 0,1 mm
o g = R-Achse: max. 0,06 °
evn:le EHAERINES Fiihrung Kugelumlauf-Linearfiihrung
CC-Link-Anschiusskarte cc Zulssiges dynamisches X-Achse: Ma: 15,9 Nm Mb: 15,9 Nm Mc: 32,0 Nm
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9,7 Nm Mb: 9,7 Nm Mc: 20,5 Nm
- Z-Achse: Ma: max. 75 mm Mb: max. 180 mm Mc: max. 180mm
EtherNet/lP—Anjschlusskarte EP Zulgssige Auskragung S it SElv v KDl
Erscheint demnachst Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
R 20-20:20 kg 30-30: 30 kg
Tisch-Last 40-40: 40 kg 50-50- 50 kg
. 20-20:28 kg 30-30: 35 kg
Gewicht 40-40: 41 kg 50-50- 48 kg
* Die Tisch-Last steht fiir die Gewichtsbelastung der Tischboden-Oberfléiche ohne Schiitten-Teil. Diese entspricht nicht der Zuladung fir die X-Achse.
Steuerungsspezifikationen (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden. Die Zuladung
sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist, dass die max. Beschleunigung/
s Matx- Aﬂéﬂm Enkoden Steverungs- | Spannungs- Sete Verzagerung je nach Zuladung variiert. (Sighe S. 37) ) o .
Steurung ansteuerbarer yp methode Versorgung Genausq \s@ an;umerken, dass die H.olahonsachse je nach GroBe des Tragheitsmoments nicht ihre max.
Achsen Geschwindigkeit erreichen kann. (Siehe S. 38)
Eingebaut 4 Achsen Inkremental Programm 930 VAC 508 Achtung | (Hinweis 2) Gilt beschrankt fiir eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit wird damit nicht garantiert.
(Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert fir eine Lebensdauer von 5000 km dar.
(Siehe dynamisches Lastmoment auf S. 7)
(Hinweis 4) Bei Montage eines Werkstiicks auf dem X-Schlitten muss der Minimal-Abstand zum Stiitzrahmen 2 mm betragen.
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Vertikal-Achse + Rotation

/R-Spezifikation

TTA-CAG

ZR-Typ als zusatzliche 4-Achs-Ausfiihrung im Programm-
angebot der TTA-Serie (Ausleger-Bauform).
. . . . ZR-Achse
Dieser ist mit einer Rotationsachse (R-Achse) am Schluss -
der Vertikalachse (Z-Achse) ausgeristet.
BModellspezifikation
Serie Typ Enkoder-  X-Achs- X-Achs-  Y-Achs- Y-Achs-  Z-Achs- Z-Achs-  R-Achs- R-Achs- Standard-E/A- E/A-Erweiter EA-Eweier- E/A-Kabel-  Spanmungs-  Option
Typ Hub  Option Hub  Option Hub  Option Hub  Option  Einschub  Einschub1 Einschub2  lange  versorgungskabel
C4G:Global-  I:Inkremental  20:200 mm 15:150 mm 10:100 mm 18L:+180 ° NP: NPN- 0: Keine Siehe S.6
Az‘ﬁA%h& 28288 mm ggggg mm 15:150 mm 36L:+ 360 © o ERIEPZiﬁkaﬁOﬂ %: % m
-Typ :400 mm :350 mm i - . - :3m
50500 mm 45.450 mm st Speziikation 55m
B:  Bremse (Standard) MR: Abgewinkelter Motor rechts ~ Siehe Tabelle unten fiir PU: Steckerbuchse (Ohne Kabel)
HS: Referenzpunkt- CO: Mit Gehduse (Standard) E/A-Erweiterungseinschiibe.  2: Spannungsversorgungskabel
Sensor HS: Referenzpunkt-Sensor * Ohne E/A-Erweiterung ist fiir 230 VAC (2 m)
NM: Umgekehrte NM: Umgekehrte ,E" einzugeben.
Referenzposition Referenzposition
* Siehe Seite 6 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation.
Modellspezifikationen
) o Max.
- Steigung Hub Geschwindigkeit Zuladung .
Modell Achskonfiguration P Tragheitsmoment
(mm) (mm) (mm/s) (kg) (Hinweis 1) (kg-m?) (Hinweis 1)
X-Achse 24 oder glw. 200 1~600 -
Y-Achse 24 oder glw. 150 1~540 -
TTA-C46-1-20[J-15 ] Z-Achse 12 100/150 400
8L 180° B 6
R-Achse - 36L- 1360 ° 1000 °/s 0,01
X-Achse 24 oder glw. 300 1~700 -
Y-Achse 24 oder glw. 250 1~640 -
TTA-C4G-1-30[]-25 ] Z-Achse 12 100/150 1400 -
8L+ 180° B 6
R-Achse - 36L: 1360 ° 1000 °/s 0,01
X-Achse 24 oder glw. 400 1~800 -
Y-Achse 24 oder glw. 350 1~800 -
TTA-C4G-1-40[]-35 ] Z-Achse 12 100/150 1~400 -
18L:+180° B 6
R-Achse - 36L-2 360 ° 1000 °/s 0,01
X-Achse 24 oder glw. 500 1~800 -
Y-Achse 24 oder glw. 450 1~800 - -
TTA-C4G-1-50[1-45 ] Z-Achse 12 100/150 1~400 -
18L:+180° B 6
R-Achse - 36L- 1360 ° 1000 °/s 0,01
E/A-Erweiterungseinschub Allgemeine Spezifikationen
Name Code A EEE X/Y/Z-Achse mit Kugelumlaufspindel (X/Y-Achse: g12 mm, Z-Achse: g10 mm; gerollt C10)
y 1,5-fach hohere Geschwindigkeit der X- und Y-Achse via Zahnriemen
Unbelegt 3 X/Y/Z-Achse: +0,02 mm
PEA-Enveiterungskarte (NPN-Spezifkation) NP et gE i R-Achse: +0.015 ° (Hinweis 2)
PEA-Erweiterungskarte (PNP-Spezifikation)* PN Spiel X/Y/Z-Achse: max. 0,1 mm
o g = R-Achse: max. 0,06 °
evn:le EHAERINES Fiihrung Kugelumlauf-Linearfiihrung
CC-Link-Anschiusskarte cc Zulssiges dynamisches X-Achse: Ma: 12,6 Nm Mb: 12,6 Nm Mc: 37,4 Nm
PROFIBUS-DP-Anschlusskarte PR Lastmoment (Hinweis 3) Z-Achse: Ma: 9,7 Nm Mb: 9,7 Nm Mc: 20,5 Nm
-~ - Z-Achse: Ma: max. 75 mm Mb: max. 180 mm Mc: max. 180mm
ElerNeP-Arsclussart FP Zulassige Auskragung R-Achse: max. Radius von 100 mm
Erscheint demnchst Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, 85% RH max. (nicht kondensierend)
h 20-15:40kg  30-25: 60 kg
Tisch-Last 40-35:80 kg 50-45- 100 kg
. 20-15:36 kg 30-25: 41 kg
Gewicht 40-35: 48 kg 50-45- 56 kg
Steueru gSspe Al (Hinweis 1) Die max. Geschwindigkeit kann nicht bei max. Nutzlast-Festlegung erreicht werden. Die Zuladung
) Max. Anzahl sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht. Ebenfalls zu beachten ist, dass die max. Beschleunigung/
Einzusetzende | oo o arer Enkodertyp Steuerungs- | Spannungs- Seite Verzogerung je nach Zuladung variiert. (Siehe S. 37)
Steuerung Achsen methode REoilld Genauso ist anzumerken, dass die Rotationsachse je nach GriBe des Trégheitsmoments nicht ihre max.
T Geschwindigkeit erreichen kann. (Siehe S. 38)
Eingebaut 4 Achsen Inkremental Programm 230 VAC — 828 O 1 s 2) Gilt beschrénkt fiir eine konstante Achstemperatur. Eine absolute Genauigkeit wird damit nicht garantiert.
(Hinweis 3) Das dynamische Lastmoment stellt einen achsbezogenen Wert filr eine Lebensdauer von 5000 km dar.
(Siehe dynamisches Lastmoment auf S. 7)
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Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere
Internetseite downloadbar.

* Fiir die MaBe der T-Nut siehe S. 7.

* Beim Referenzfahren verfahrt der Schiitten zum
mechanischen Anschlag. Deshalb ist auf mdgliche
Kollision mit der Peripherie zu achten.

SE: Hubende
ME: Mechanischer Anschlag

Hub-Modell 2015 /3025

Positionier-Stellscheibe fiir Z-Schlitten r SxGH
Slowe| [ | 7 S ¢ : g
Home A = Rahmenfliche < .
AT
@ AT B} ME
E N + THome |5 e
T H D -
g o B Lmrf
' // —
WE I5E\ Arbeitsbereiche Home[VTF S i 0
R-Achs-Keilwelle e o ME J)IN -
A X-Hub: C S )i
Arbeitsbereich R-Achs-Keilwelle 3-g5H7. TM 50 K
MEJISE \ Arbeitsbereiche  Home [|ME
50 Z-Schlitten A5 . X
R oHub D 2155 Ansicht der Bohrloch-Verteilung
E auf der Obertseite
Hub-Modell 4035 / 5045
Bei Auswahl der Gehduse-Option (0] S
130 L (Code: CO) ist an der Vorderseite R5 X-Hub: D . 137.2 F 5xG=H
der Z-Achse eine Abdeckung angebracht, oI 4 18-M5, Tiefe 10
- hinter welcher der Schiitien i ME ||SE Home|| ME 4%\_\
Positionier- [ — Arbei i Rahmenflache *‘i 1
Stellscheibe BN < Z-Schlitten . . L e V- S
fiir X-Schlitten . ( Sl M i =
== == et bl Co——m— — |
5\ \E _!‘ N Q o|ZE Home i = X
‘ ali s f:: f’ ,SE {E 5 5 v v 5
f\ | 7 . I Ve Positionier- = =
- _ b y B C— Co— 5
s5leg T e i Y-Saiten_
o R 4 T . .
1122 [ - - T | S —— .
S22 r 6-g5H7 Tiefe5 /] 70
S 01—
275 5 NI-NutBx2 % NN N\ Ansicht der Bohrloch—\(erte”ung
= 5[, el E|BE auf der Obertseite
22| Arbeitsbereiche /] 5 5 -
& &/ R-Achs-Keilwelle A (X-Hub: D) 5 fT
| EE f
e e
o @- 08
T e R BUSEE =
\_ T-Nut A (gleiches Profil Rahmenftiche
P (16.8) wie gegeniiberliegend)
* Gilt nicht fir das 2015-Modell * Gilt nicht fr das 2015-Modell
** Bei Auswahl des 2015-Modells
43 35 Hub-Modell 2015 3025 4035 5045
(Toleranz Passloch-Abstand +0.02 A 70 70 90 90
4-M5, Tiefe 7 B 454.8 554.8 654.8 754.8
4-M4, Tiefe 7\ ° 2-g5H, Tiefp5 C 150 250 350 450
D 200 300 400 500
VAN N - E 5348 634.8 7548 854.8
Oberkante N ]—,m F 25 125 20 75
M T - Drehpositions-Stell- 3 %QILf ? N G 50 75 100 125
N heibe fiir R-Ach:
i S s — H 250 375 500 625
HMETEe 10 ﬁ | 405 90.5 955 145.5
19 L J 85.5 135.5 140.5 190.5
K 100 150 200 250
Detail-Ausschnitt W Detail-Ausschnitt V L 35 85 135 185
(R-Achs-Keilwellenende) (Z-Achs-Schlitten) M - 303 403 503
N 340 440 540 640
P 438.7 538.7 638.7 738.7
Q 115 1.5 -17 17
R 50 50 70 70
S 485 585 705 805
T 236 336 456 556
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Tabletop-Roboter SteuerungsspeZIflkatlﬂn

Technische Daten der Steuerung

Motortyp Schrittmotor (Servo-Steuerung)
Positionserfassung Inkrementaler Enkoder
Datenspeicher Flash-ROM / FRAM
Anzahl der Programmschritte 9999
Anzahl der Positionen 30000
Anzahl der Programme 255
Anzahl der Multitasking-Programme 16
Serielle Kommunikation O
Betriebsarten Progr.am‘m ©
Positionierung -
Pulstreiber -
Kommunikationsart RS232
SEA-Sohitstalle Baud-Rate 9,6/19,2/38,4/57,6/76,8/115,2 kbps
Einsatz/Entfernung | HPG-Anschuss | —
stromfuihrender Kabel | USB O
Anzahl Eingdnge | 16 Kontakte
Eingangsspannung | 24 VDC +10%
o Eingangsstrom 7 mA per Schaltung
Sp ez'llflkanon EIN-Spannung min. 16 VDC
Eingange
AUS-Spannung max. 5 VDC
Kriechstrom zuldssiger Kriechstrom: max. 1 mA
Standard-E/A-Schnittstelle
Trennung Optokoppler
Anzahl Ausgange | 16 Kontakte
Lastspannung 24\DC +10%
Spezifikation Max. Laststrom 100 mA per Kontakt, 400 mA per 8 Kontakte (Hinweis 1)
Ausgdnge Sittigungsspannung | max. 3 V
Kriechstrom max. 0,1 mA
Trennung Optokoppler
PEA-Erweiterung mit NPN-Spezifikation (16 EIN / 16 AUS)
PEA-Erweiterung mit PNP-Spezifikation (16 EIN / 16 AUS) (Hinweis 2)
CC-Link (Fernstation)
Normgerechte E/A-Erweiterungs-Schnittstelle DeviceNet
PROFIBUS-DP
EtherNet/IP
Ausgangsspannung Bremse 24\DC +10%
AnschlieBbare Bremsleistung max. 5 W
Kalender-Funktion Spelch.erzen ca. 10 Tage
Ladezeit ca. 100 Stunden
Schutzfunktionen Uberstromiiberwachung, Drehzahlabfall des Lifters etc.
Stromversorgung 230 VAC: 12 A

(Hinweis 1) Der Gesamt-Laststrom fiir alle 8 Kontakte ab der Standard-E/A-Nr. 316 betrégt 400 mA. (Der Maximalwert pro Kontakt betrégt 100 mA.)

(Hinweis 2) Erscheint demnachst.



Tabletop-Roboter PEA'Slg I'Ia "a be I I E

PEA-Signaltabelle

Steckerbelegung PEA-Standardsignale Steckerbelegung PEA-Erweiterungssignale

Pin-Nr. ‘ Klassierung‘ Zuweisung ‘ Pin Nr. ‘ Klassierung‘ Zuweisung Pin-Nr. ‘ Klassierung ‘ Zuweisung ‘ Pin-Nr. ‘ Klassierung | Zuweisung
1A 24V * P24 1B ouTo 1A 24V P24 1B ouTo
2A 24V * P24 2B 0ouT1 2A 24V ¢ P24 2B 0ouT1
3A - - 3B 0ouT2 3A - - 3B ouT2
4A - - 4B 0ouT3 4A - - 4B 0ouT3
5A INO 5B 0ouT4 5A INO 5B ouT4
6A IN1 6B 0ouT5 6A IN1 6B 0ouTS
7A IN2 7B 0ouT6 7A IN2 7B ouT6
8A IN3 8B ouT7 8A IN3 8B ouT7

Ausgang Ausgang

9A IN4 9B ouT8 9A IN4 9B 0ouT8
10A IN5 10B ouT9 10A IN5 10B ouT9
11A IN6 11B OUT10 11A IN6 11B 0ouT10
12A . IN7 12B ouT11 12A . IN7 12B OuT11

Eingang Eingang

13A IN8 13B ouT12 13A IN8 13B 0ouT12
14A IN9 14B 0UT13 14A IN9 14B ouT13
15A IN10 158 ouT14 15A IN10 15B 0ouT14
16A IN11 168 0UT15 16A IN11 168 0ouT15
17A IN12 178 - - 17A IN12 178 - -
18A IN13 188 - - 18A IN13 188 - -
19A IN14 198 ov = N 19A IN14 19B oV~ N
20A IN15 20B ()7 N 20A IN15 20B ov N

* [24V)/[0V] bezeichnet den 24V-Spannungseingang, wenn der Ausgang der Hilfsspannungsversorgung auf * [24V]/[0V] muss mit einer externen Spannungsversorgung und darf nicht mit der Hilfsspannungsversorgung
AUS steht, bzw. den 24V-Spannungsausgang, wenn der Ausgang der Hilfsspannungsversorgung auf EIN steht. verbunden werden, auch wenn deren Ausgang auf EIN steht.

Bei letzterem darf [24V]/[0V] nicht mit einer externen Spannungsversorgung verbunden werden.

E/A_Hachkabel (CB-PAC-PIO D D D) * OO0 spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis

zu 10 m sind maglich.  Beispiel: 080 = 8 m

HIF6-40D-1.27R

L X Nr. |Signal[ Farbe | Querschnitt | |Nr.|Signal| Farbe | Querschnitt
— 1A 24V | Braun-1 1B | OUTO | Braun-3
Ohne 2A 24V | Rot-1 28 | outt | Rot-3
Stecker _— 3A - |Orange-1 3B | OUT2 |Orange-3
— 47 - | Gelb-1 48 | outs | Gelb-3
= 5A IN0 | Griin-1 58 | out4 | Griin-3
6A IN1 | Blau-1 68 | outs | Blau-3
Ohne _—— : 7A IN2 | Violett-1 78 | 0UT6 | Violett-3
Stecker —— 4 1al28]1B 8A IN3 | Grau-1 8B | OUT7 | Grau-3
— ® Flachbandkabelstecker ™ ox— | 1na | Weiss1 98 | ouTs | Weiss-3 | Flachkabel (B)
= HIF6-40D-1.27R 10A | IN5 |Schwarz-1 FIachkabeI@ 108 0uT9 [Schwarz-3 | (pressgeschweift)
(Hirose) TIA | N6 | Braun-z | PressoeschweiBt) | o Brauna | AWG28
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 1A | IN7 | Rot-2 128] oUTt1| Rot-4
13A INg | Orange-2 138 | 0UT12]Orange-4
14A IN9 | Gelb-3 148| ouT13| Gelb-4
15A | IN10 | Griin-2 158 ouT14| Griin-4
16A | N11 | Blau-2 168| ouT15| Blau-4
17A IN12 | Violett-2 178] - | Violett-4
18A IN13 | Grau-2 188 - Grau-4
19A IN14 | Weiss-2 198| 0V | Weiss-4
20A IN15_|Schwarz-2 208| 0V |Schwarz-4
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E/A-Schaltplane (PEA-Standard)

M Eingangsseitig: Spezifikation externer Eingange (NPN)
Parameter ‘ Spezifikation

Eingangsspannung | 24 VDC + 10%

MW Ausgangsseitig: Spezifikation externer Ausgange (NPN)
Spezifikation

Parameter ‘

Lastspannung 24VDC TD62084

Eingangsstrom | 7 mA / Schaltkreis

i 100 mA/ Kontakt, 400 mA / 8 Kontakte (Hinwei X ’
Maximaler Laststrom mA/Kontal mA /8 Kontakte (Hinweis) (oder gleichwertig)

EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung: min. 16 VDC, AUS-Spannung: max. 5 VDC

Kriechstrom max. 0,1 mA / Kontakt

Trennung Optokoppler

Trennung Optokoppler

* Das Schaltkreis-Diagamm setzt eine externe Versorgung voraus (Hilfsspannungs-Ausgang steht auf AUS).
* Im Schaltkreis-Diagramm entsprechen die E/A-Nummern den Standard-Werkseinstellungen.
* Der zulassige Kriechstrom betragt 1 mA, wenn der Spannungs-Eingang auf AUS steht.

* Das Schaltkreis-Diagamm setzt eine externe Versorgung voraus (Hilfsspannungs-Ausgang steht auf AUS).
*Im Scl is-Diagramm entsp die E/A-Nummern den Standard-Werkseinstellungen.
(Hinweis) Der Gesamt-Laststrom fir alle 8 Kontakte ab Standard-E/A-Nr. 316 betragt 400 mA (max. 100 mA / Kontakt).

[Eingangskreis]
Pin-Nr.1A, 2A
58 Externe
5= AT T i + Spannungs-
5 \v4 s —=—  versorgung:
g (P~ ¥ ) zsm 7= 24VD0
D 33kQ _ +10%
O"O T
Eingangsanschluss
E/A-Nr. 016 bis 031

[Ausgangskreis]
Pin-Nr.1A, 2A
= Ausgangs-
E% o anschluss et |
=53 IV ey O VW= B ) AN B4 Exeme
2] E/A-Nr. + + Spannungs-
316 bis 331 ——_versorgung:
i 24VDC
O i +10%
Pin-Nr. 198, 20B

M Eingangsseitig: Spezifikation externer Eingange (PNP)

M Ausgangsseitig: Spezifikation externer Ausgange (PNP)

Parameter ‘ Spezifikation Parameter ‘ Spezifikation
Eingangsspannung| 24 VDC + 10% Lastspannung 24\VDC
Eingangsstrom | 7 mA / Schaltkreis Maximaler Laststrom | 100 mA, Konta, 400 A/ 8 Kokt (Hinweis) |00/ 00

EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung: min. 8 VDC, AUS-Spannung: max. 19 VDC
Trennung Optokoppler

* Das Schaltkreis-Diagamm setzt eine externe \ gung voraus (Hilfsspannungs-Ausgang steht auf AUS).
* Im Schaltkreis-Diagramm entsprechen die E/A-Nummern den Standard-Werkseinstellungen.
* Der zulassige Kriechstrom betragt 1 mA, wenn der Spannungs-Eingang auf AUS steht.

oder gleichwerti
Kriechstrom | ( ¢ 0

max. 0,1 mA / Kontakt

Trennung Optokoppler
* Das Schaltkreis-Diagamm setzt eine externe Versorgung voraus (Hilfsspannungs-Ausgang steht auf AUS).
* Im Schaltkreis-Diagramm entsprechen die E/A-Nummern den Standard-Werkseinstellungen.

(Hinweis) Der Gesamt-Laststrom fiir alle 8 Kontakte ab Standard-E/A-Nr. 316 betragt 400 mA (max. 100 mA/ Kontakt).

[Eingangskreis] Eingangsanschluss

E/A-Nr. 016 bis 031

® Externe
§ g i 4+ Spannungs-
ST =
ES v4 b3 0=

g (A~ ¥ )z oo
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Pin-Nr. 198, 20B

[Ausgangskreis] Pin-NrAA, 28
)
-/
5 2 Ausgﬁlngs-
- oo  anschluss B
= O -+ Spannungs-|
2 E/A-Nr. i = versorgung:
316 bis 331 : 24 VDG
: +10%
Last

W Eingangsseitig: Spezifikation externer Eingange

W Ausgangsseitig: Spezifikation externer Ausgange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Anzahl Eingange | 16 Kontakte Anzahl Ausgange | 16 Kontakte
Eingangsspannung | 24 VDC + 10% Nenn-Lastspannung | 24 VDC
Eingangsstrom | 4 mA / Schaltkreis Maximaler Strom | 50 mA / Schaltkreis
EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung: min. 18 VDC (3,5 mA), AUS-Spannung: max. 6 VDC (1 mA) Trennung Optokoppler
Trennung Optokoppler
[NPN] [NPN]
P24
—|: Z L2 H P24 N
T gg i K )
_ 7 = usgangs-
Ls leder Eingang = § H 15 ansghlugss Last
— leder Eingang | Interner
R ¥ o]
Exteme Spannu%s-
N versorgung: 2% CT
oV K J

[PNPT*  *Erscheint demnéchst.

P24
55 Jeder Eingang ) } VlE-
© ) Schaltkreis: | |Schaltkreis
— leder Eingang J.
= z
N

oV

[PNP]*  “Erscheint demnachst.

liZ4

P24

~
J

Externe Spannu%s-J—
Ausgangs_versorgungzﬂ C

15 anschluss Last

Interner
Schaltkreis




Tabletop-Roboter Tel|ebeZBIChnung

Vorderseite

| Bremsfreigabeschalter (Z-Achse) | | Anzeige-Einheit | |Betriebswahlschalter|

e — — S —
|ProgrammierkabeI-Anscthss| | USB-Anschluss Funktionsschalter Digitaler Programm- Not-Aus-
(Programmstartschalter) wahlschalter Tastschalter
Rickseite

| Stromversorgung und Netzschalter | | Schutzleiterklemme | |E/A-Erweiterungs-Einschub1 (E/A2)

| Status-LED fiir E/A-Erweiterungs-Einschub 1 (E/A 2)

o ) o
o (=] -]
— I
Status-LED fiir | E/A-System-Anschluss |
E/A-Erweiterungs-Einschub 2 (E/A 3)
| | Schalter Hilfsspannungsversorgung |

| E/A-Erweiterungs-Einschub 2 (E/A 3)|

- 1 |Ansch|uss Motorstromversorgungsleiter|—
| E/A-Standard-Einschub (E/A 1) I

E/A-Schnittstellen
E/A-Standard-Einschub PEA-Standardmodul (16 Eingangs- / 16 Ausgangspunkte)

E/A-Erweiterungs-Einschub 1 [Option] PEA-Erweiterungsmodul (16 Eingangs-/ 16 Ausgangspunkte) oder Feldnetzwerk (*1)

E/A-Erweiterungs-Einschub 2 [Option] PEA-Erweiterungsmodul (16 Eingangs-/ 16 Ausgangspunkte) oder Feldnetzwerk (*1)

E/A-System-Anschluss 2 Not-Aus-Eingangskontakte, 2 Freigabe-Eingangskontakte

E/A-Anschluss Motorstromversorgung Zum Abtrennen der externen Antriebsversorgung

*1: Bei einer Feldnetzwerk-Anbindung (CC-Link, DeviceNet, PROFIBUS-DP oder EtherNet/IP) ist die Anzahl der Eingangs- und Ausgangpunkte auf maximal je 240 begrenzt.
Ethernet/IP (Einschub 1) + Ethernet/IP (Einschub 2) wird nicht untersiitzt.
Bei Einsatz eines Bildverarbeitungssystems ist eine Ethernet/IP-Verbindung zu verwenden.
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Beschichten

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

Loten

Mit seinen 30000 Positionen kann der TTA-Roboter problem-
los zum L6ten von Leiterplatten o0.4. 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

Prifen von Leiterplatten

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

Schrauben an einer elektronischen Komponente
oder an einem Autoteil festziehen.

Leiterplatten auf Bestiickungsfehler prifen.
Priufen von bearbeiteten Bauteilen.
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Handprogrammiergerat

Tabletop-Roboter 0 pti 0 n e n

I Eigenschaften: Handprogrammiergerat zur Eingabe von Programmen/Positionen, Testablaufen und Uberwachung.

. -N1. * Dieses Modell entspricht der Standard-Spezifikation. : : .
I Modell: TB 01 s Fur die Spezifikation mit Totmannschalter ist das entsprech- I Spezikationen:

- T TR ey 10 DMTEOTORY
I Konfiguration: **TB-01-S erscheint in Kiirze mit CE-Konformitét. Nennspannung 24 VDC
Leistung (Stromaufnahme) | max. 3,6 W (max. 150 mA)
Umgebungstemperatur 0~50 °C
Umgebungsfeuchtigkeit 20~85 % RH (nicht kondensierend)
||| Schutzart IP40 (im Ausgangszustand)
Gewicht 507 g (TB-01-S; nur Handprogrammiergerat)

PC-Software (nur fiir Windows)

B Eigenschaften: Softwareprogramm fur Inbetriebnahme zur Eingabe von Programmen/Positionen, Testablaufen, Uberwachung und weitere
Funktionen. Die Funktionen der Fehlersuche sind erweitert worden, um die Inbetriebnahmezeit zu verringern.

]

169.5

o
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==
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=
E=
==

EEEEREE]
XTI IEE0]

‘ Hinweis: Die TTA-Serie arbeitet mit der Version 10.0.0.0 oder hoher

EModell:  [A-101-X-MW (mit Rs232C-Kabel) (Hinweis) ~ BModell: |A-101-TTA-USB (mit usB-Kabel)

l Konfiguration: . l Konfiguration: Blindstecker :
b DP-2 | ib
PN T - w0
« [0 DAJ, . « O > Jimgadh
— RS232C-Kabel : ikl B s ae .
PC-Software (CD) CB-ST-E1MWO050-EB s PC-Software (CD) CB-SEL-USB030
<Hinweis>
EModell:  1A-101-X-USBMW (mit usB-adapter + USB-Kabel) (Hinweis) Das RS232C-Standardkabel CB-ST-E1MWO050-EB
kann nicht verwendet werden bei ,Einrichtung eines
1 Konfiguration: Schaltsystems, welches einen E/A-Systemanschluss

USB-Adapter und eine externe Stromversorgung nutzt“ oder bei

LEinrichtung eines redundanten Sicherheitskreises”.

IA-CV-USB
i - 3m 5m ( Jt Stattdessen ist das Scherheitskategorie-kompati
-kompatible
#’5 «|—|+|:|«D D»JLﬁJt ( g
»)

USB-Kabel RS232C-Kabel AL | Kabel GB-ST-ATMWO50-EB oder das Software-Kit
PC-Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-ST-E1MW050-EB L == IA-101-XA-MW einzusetzen.

EIModel:  1A-101-XA-MW (mit Kabel gemaB Sicherheitskategorie 4)

Update <IA-101-TT-USB>

- « Die Vorganger-Software IA-101-TT-USB kann iiber ein Versions-Update
i weiter fir die TTA-Serie verwendet werden.

A - N\, 5m " b « Firr die Erfullun i i ie i i -
g der Sicherheitskategorie ist der Blindstecker DP-2
<« —>
$5 oram U O I If
.

I Konfiguration:

erforderlich; der in der Vorgangerversion enthaltene Blindstecker DP-1
ist dafur nicht geignet.

Sicherheitskategorie-kompatibles-Kabel i
PC-Software (CD) CB-ST-ATMWO050-EB !

Blindstecker

I Eigenschaften: Wenn die TTA-Serie iiber ein USB-Kabel mit einem PC verbunden ist, wird dieser Stecker am HPG-Steckeranschluss
zum Uberbriicken der Freigabe installiert.

i Modell: DP-2 Dieses Einzelteil ist beim Global-Typ (TTA-ACIG und TTA-CEIG) und der PC-Software (Modell: 1A-101-TTA-USB) enthalten.

@  Der Stecker unterstiitzt Not-Aus-Beschaltung /
w Sicherheitsschaltkreis-Redundanz
©®

C

(bis Kategorie 3).
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E/A-Adapterkabel

B Eigenschaften: Dieses Adapterkabel wird dafiir eingesetzt, dass E/A-Flachbandkabel der herkdmmlichen TT-Serie (CB-DS-PI0CIOO) mit der
Standard-E/A-Steckerbuchse der TTA-Serie zu verbinden.

I modell: GB-TTA-P10J0 05

E/A-Flachbandkabel
(CB-DS-PIOCITIO)
—

— TTA Standard-E/A

o
o
3

MontagefiiBe (4 Stiick / 6 Stiick als Set mit beigefiigten Schrauben und Muttern)

EModell: TTA-FT-4 (fiir X-Achs-Hub 20/30, mit 4 MontagefiiBen)
TTA-FT-6 (fiir X-Achs-Hub 40/50, mit 6 MontagefiiBen)

l Abmessungen: 11 | 2 | A | Anzahl Montagefie
 ——— —— 20-20/20-15 400 430 380
© © © o 4
] 30-30/30-25 500 530 480
T : 40-40/40-35 600 | 630 | 580 ;
© ° 50-50/50-45 700 730 680
MHT -
Langloch (] : * :
10
(o]
15 %
H
. .
I T | \‘\
7L4( — ~—4
O S
H EI@‘ g Linge T-Nut: L2 Hontagelud
—H e ° o
— 7 7 L
6.l D
Nominal-MaB D
‘ Bei eigener Montagehalterung ‘ 3# ‘j

Bei einer eigenen Montagehalterung sind
Langlécher im Bohrloch-Abstand in Ausrich-
tung der Produktbreite mit ausreichend
Spiel anzubringen.

Einzelansicht Langloch

Nominal-MaB fiir Bohrloch-Abstand

Die Langldcher sollten min. 3 mm von der —
Nominal-Position entfernt liegen. T-Nut ™ —
0] e ° °

Produktbreite: 340°1

34



Tabletop-Roboter OptIOI'I SEItennutwande

Als Option sind Seitennutwande bestellbar. Sie sind dann praktisch, wenn von Nutzerseite her ein Gerat an den TTA befestigt werden soll.

Seitennutwénde sind lieferbar in hubspezifischer Lange (Optionscode: SLT) und in 180 mm-Lange (Optionscode: SLTO).

B Anbau von Seitennutwanden mit hubspezifischer Lange (Optionscode: SLT)

Diese sind erhaltlich nach Spezifizierung der seitlichen Nutwand entsprechend der Grof3e der Grundeinheit.
Diese sind nicht erhaltlich bei Ausristung mit optionalen MontageftiBen FT4 oder FT6.

Mabtabelle

Hubmodell | v | w
20-20/20-15 378 430
30-30/30-25 478 530
40-40/40-35 578 630
50-50/50-45 678 730

HWVorderansicht
Typ TTA-A Typ TTA-C
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B Anbau von Seitennutwanden mit 180 mm-Lange (Optionscode: SLTO)

Diese sind erhaltlich bei Ausriistung mit optionalen MontageftiBen FT4 oder FT6.
Die X-Achs-Modelle 20/30 sind an 2 Stellen mit 180 mm langen Seitennutwdanden ausgestattet, die Modelle 40/50 an 4 Stellen.

HWVorderansicht
Typ TTA-A
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Typ TTA-C
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Tabletop-Roboter OptIOI'I SEItB nSChIenen

Als Option sind Seitenschienen bestellbar. Sie sind dann praktisch, wenn von Nutzerseite her ein Gerdt an den TTA befestigt werden soll.
Es gibt zwei Arten von Seitenschienen; eine mit schon vorhandenen Bohrungen (Optionscode: PTH) und die andere mit noch selbst
vorzunehmenden eigenen Bohrungen (Optionscode: PTN).

* Diese Option ist ausschlieBlich fur den Typ TTA-A erhéltlich.
* Mit Optionscode PTN ist eine Schiene wie unten abgebildet gemeint, allerdings ohne die 8 mm tiefen M4-Bohrungen.

B Standardmalige Bohrloch-Positionen

@
MabBtabelle
®
Hiomodell | A | B | ¢ | D s
20-20/20-15 250 5 12 45 + +
30-30/30-25 B0 | 7 % | % © 1°lo of[® @
40-40/40-35 450 9 20 145
+ + + 4+
50-50/50-45 550 1 24 195 g|
1 + + 1@ RI1@| ||+ +
] (L [t + 4
s © ] © ©
A +1 |@ O] |l + +
C-M4 Tiefe 8 ® ®
@ 0|
{
50 (D)
. S R S
B Borhrloch-Positionen bei gednderter Rahmenlage F1 @ @
Gilt bei gewdhlter Achs-Option F1 fir die Y-Achs-Position. o o
MaBtabelle
Hiomodell | E | F | & | H
20-20/20-15 150 3 8 45 o) |° °©
30-30/30-25 250 5 12 95 . N
40-40/40-35 350 7 16 145 © |°
- + +1[ [ @
50-50/50-45 450 9 20 195 2 . i
4 i 4 + +
el el |l e |e
+ || |© Ll O || + 4+
o | e
G-M4 Tiefe 8 [ D © )
T Ta
50
. N m R
BBorhrloch-Positionen bei gednderter Rahmenlage F2 . @
Gilt bei gewdhlter Achs-Option F2 fir die Y-Achs-Position. o o
MabBtabelle
Hoomodell | 4 | K | M | N
20-20/20-15 50 1 4 45 © °Its
30-30/30-25 150 3 8 9%
40-40/40-35 250 5 12 145
© 747 ® °
50-50/50-45 350 7 16 195 . ? .
t 4 + +
o |e I el e
/ + || |© Led O || + +
% ® | e
il C ) ‘ © )
M-M4 Tigfe 8 { “ . J
50 (N) !
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Hinweise

BKorrelogramme von Zuladung und Geschwindigkeit (X-Achse/Y-Achse/Z-Achse)

Alle Modelle der TTA-Serie verwenden einen Schrittmotor. Entsprechend der Charakteristik von Schrittmotoren sinkt bei hoherer Geschwin-
digkeit die mogliche Zuladung. In den Diagrammen unten ist zu prifen, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung vereinbar sind.

[Typenreihe TTA-A]
X-Achse Y-Achse Z-Achse
25 12 7
" 10 6
18 5 S B
Epn el 2
E E e
=] 12 56 3
= 10 £ s 3
~N ~N ~N
8 4 9
5 9 .
0 0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Zuladung und Beschleunigung/Verzogerung

Zuladung | Beschleunigung/Verzégerung
20 kg max. 0,2 G
18 kg max. 0,2 G
15 kg max. 0,3 G
12 kg max. 0,3 G
10 kg max. 0,4 G
8kg max. 0,4 G
[Typenreihe TTA-C]

* Die Beschleunigung/Verzoger. ist auf max. 0,4 G zu setzen.

* Die Beschleunigung/Verzdger. ist auf max. 0,2 G zu setzen.

Bei der TTA-C2-Reihe kann sich die Maximal-Geschwindigkeit der X-Achse in Abhangigkeit von der Zuladung @ndern. Ebenfalls kann
bei der C3- und C4-Reihe die Maximal-Geschwindigkeit der X-Achse und Y-Achse je nach Zuladung auf der Z-Achse differieren.

TTA-C2
X-Achse Y-Achse
12 12
= 10 5 10
2 8 2 s
2 2
2 Z
B =
S 4 S 4
8 B
R S
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
X-Achs-Geschwindigkeit (mm/s) Y-Achs-Geschwindigkeit (mm/s)

* Die Beschleunigung/Verzoger. ist auf max. 0,2 G zu setzen.

* Die Beschleunigung/Verzoger. ist auf max. 0,2 G zu setzen.

TTA-C3/C4
X-Achse Y-Achse Z-Achse
7 7 7
— 6 6 6
2 2 2
s 5 s 5 g 5
I o4 I 4 T4
3 3 2 3 3 3
2 2 2
=3 = =1
g 2 8 2 52
< < <
1 1 1
0 0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500
X-Achs-Geschwindigkeit (mm/s) Y-Achs-Geschwindigkeit (mm/s) Z-Achs-Geschwindigkeit (mm/s)

* Die Beschleunigung/Verzdger. ist auf max. 0,2 G zu sefzen.
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© Die Beschleunigung/Verzoger. ist auf max. 0,2 G zu setzen.

* Die Beschleunigung/Verzdger. ist auf max. 0,2 G zu setzen.



BKorrelogramm von zuldssigem Tragheitsmoment und Drehgeschwindigkeit (R-Achse)

R-Achse Zuldssiges Tragheitsmoment, Drehgeschwindigkeit, Drehbeschleunigung und -verzégerung (R)
0.012 Zuldssiges Tragheitsmoment Drehgeschwindigkeit | Beschleunigung/Verzogerung

__ 0010 0,010 kg-m? 100 °/s 1000 °/s?
_ S 0008 0,010 kg-m? 200 /s 1000 /52
>% 0,010 kg:m? 300 °/s 1000 °/s?
sg o 0,008 kgm? 400 °/s 1778/’
% 0.004 0,006 kg-m? 500 °/s 2778 °/s?
= oom 0,005 kg-m? 600 °/s 4000 °/5?
0,004 kg-m? 700 °/s 5444 °[s?
% 2w a0 0 s0 1w 20 0,004 kg-m? 800 °/s 7111 °/8?
Drehgeschwindigkeit (°/s) 0,003 kg-m? 900 °/s 9000 °/s?
0,003 kg-m? 1000 °/s 11111 °/?

(Hinweis) Einheiten-Umrechnung in G erforderlich bei Werte-Eingabe tiber Programmiertool wie z.B. PC-Software. (1 G = 9800 °/s?).

BKorrelogramme von Schubkraft und Stromgrenzwert

Wéhrend einer Bewegung mit Druckbetrieb kann die Schubkraft frei gewdhlt werden mittels Veranderung des Stromgrenzwerts

der Steuerung. (Nur bei Typenreihe TTA-A).

Siehe als Referenz untenstehendes Diagramm.

Kontaktieren Sie IAl, wenn eine Schubsteuerung fiir die Rotationsachse
(R-Achse) erforderlich ist. Siehe als Referenz untenstehendes Diagramm.

Z-Achse R-Achse
120 10
227 4103 -
A - p0.85
100 /’/ b 080 . /:
_ I” /’
E -6l .-

.
80 g
ot 73 '//,’
-1 P
-759 s

60 4 -

Schubkraft (N)

a0 -
29“4/

20

0 10 20 30 40 50 60

Stromgrenzwert [%)

70

040

Schubmoment (N:

020

0.00

L
//
o e -

Stromgrenzwert [%]

80

* Die Schubkraft kann um +10 % von der maximalen Schubkraft abweichen.

* Der Maximalwert fiir das Schubmoment besitzt eine Streuung von +10% (Bereich der rot gestrichelten Linien).
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