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Die neu entwickelte RoboCylinder-Baureihe RCP2 zeichnet
sich durch hohere Genauigkeit, verbesserte Steifigkeit und
eine bisher unbekannte Anwenderfreundlichkeit aus.

Der elektrische RoboCylinder besteht aus einer Kugelrollspindel, Linearfuhrung und einem Schritt-Servomotor mit Enkoder.
Seine Leistungscharakteristik, Steifigkeit und Funktionalitat gehoren zum Besten, was in der Industrie verfugbar ist.

Seine universelle Konstruktion macht ihn problemlos fur jeden Einsatz geeignet.

Die verbesserten Gebrauchseigenschaften des neuen RoboCylinders beruhen auf Fahigkeiten wie gerauscharmer Lauf,
einfachste Wartung, integrierte Dauerschmierung und Programmierung von maximal 64 Positionen.

Der neue RoboCylinder erhdht die Wirtschaftlichkeit lhrer vielfaltigen Kleinserienfertigung oder lost unterschiedliche
Aufgaben in lhrer Produktionslinie.

Platzsparendes Design
Nur noch ca. die Halfte

des Raumbedarfs Dreifache
Zuladung
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Schnelle Mehrachsenbewegungen durch Die Uberaus kompakte Steuerung bendtigt nur Die 73 mm breite Ausfuhrung kann eine noch
Steuerung von (maximal) 64-Positionen. wenig Einbauraum im Schaltschrank. hodhere Last aufnehmen.

Die neue Steuerung fur 64 Positionen erlaubt Die neue schlanke Steuerung hat die Abmes- Die neue Ausfuhrung mit dem 73 mm breiten
komplexere Bewegungen. Daruber hinaus kann die sungen B35 x H163 x T68.1 mm, also etwa nur Aluminiumgrundkorper verdreifacht nahezu
Verfahrgeschwindigkeit wahrend der Bewegung die Halfte des Platzbedarfes der konventionellen die Zuladung der bisherigen breitesten

der Achse verandert werden. RCP-C. Ausfuhrung (58 mm).

Einsparung von 67% der Betriebskosten gegenuber
Pneumatik-Zylindern!

Sie meinen, dass luftbetriebene Zylinder eine effektive Angelegenheit sind? Denken Sie nur an den
Energiebedarf zum Betreiben des Kompressors, der den Pneumatik-Zylinder bewegt. Da der RoboCylinder
elektrisch angetrieben wird, betragt sein relativer Energieverbrauch ungefahr nur ein Drittel des Energie-
bedarfes eines luftbetriebenen Zylinders. Ein geringerer elektrischer Energieverbrauch reduziert nicht nur die
Betriebskosten, sondern tragt auch zur weltweiten Energieeinsparung bei, naturlich zu unser aller Vorteil!
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Der 35 mm breite ultraschlanke Kopf ermoglicht es,
die Abmessungen Ihrer Anlage klein zu halten. /

Die neue Schubstangenachse mit dem
ultraschlanken Kopf (35 mm im Quadrat)

ermbglicht die optimale Ausnutzung des begrenzt / -
verfugbaren Raumes und verringert die

AuBenabmessung lhrer mechanischen Gerate.

PR ROBO
CYLINIDER

rRcP2 2



3

Arbeitsweise der RoboCylinder

Positionierung

Der RoboCylinder befdrdert die auf seinem Schlitten oder an seiner Schubstange befestigte Zuladung und positioniert sie mit einer Wiederholgenauigkeit von + 0,02 mm

W Tur 6ffnen/schlieBen M Pick & Place

Anwendung @ Befordern und Bewegen von Werkstiicken, usw.

Merkmale

@ Maximal 64 Positionen

@ Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung kénnen fiir jede
Position programmiert werden.

@ Ein In-Position-Signal kann an jeder beliebigen Stelle vor einer
festgelegten Position durch Eingabe einer geeigneten Positionsweite
ausgegeben werden.

@ Beschleunigung und Verzoégerung kénnen getrennt programmiert
werden..

@ Die Geschwindigkeit kann wahrend des Verfahrens ohne Halt verandert
werden.

Inkrementales Verfahren

Anwen-
dungs-
heispiel
200mm/sec ———————————~—
100mm/sec /' \ .
Beschleunigen  Verzogern Beschleunigen — Verzogern
Stillstand  ee—f ‘ ‘
O @ @@, 6 ©® @®,
Geschwin- ! !
digkeit } }
Zeit } i
Position 1 Position 2
O — @ @ — @
/ / /
[ E it ( Eingabe des Startsignals) [ Ausgabeeines | Bewegungs-
s Eingzbe Beaiicl f s (gBewegungsbegign), . In-Postion-Signals
- v J v
& ——= & —— O
- - ) ‘E' be des Startsi |  Ausgabe eines Bewegungs-
Eingabe Position 2 '”(%iv?egif,gsﬁe;ﬁﬂfs, _ In-Position-Signals ende
AN AN N Le—
Positionstabelle
programmiert Uber das Handprogrammiergeréat oder PC-Software
( iert Uber das Hand i at oder PC-Soft )
No. Position G%?;E:i'tm' ?,Z?ggge“rﬁiﬁé/ Druckbetrieb | Posiionswete Bes’\é‘ﬁie"ﬂﬁ\i)g(ung
(mm) (mm/sec) (@) (%) (mm) (Oor1)
1 100 100 0.3 0 10 0
2 200 200 0.3 0 20 0

Ausgehend vom Referenzpunkt fahrt der ROBOzylinder die Positionen an oder verfahrt eine beliebige Strecke bezogen auf die

aktuelle Position.

W Werkstickzufihrung fiir Markierung

M Heben/Senken einer Stapeleinrichtung

Anwendung @ Heben/Senken einer Hubeinrichtung, eines Palettenwechslers, usw.

Merkmale

@ Bewegungen bis zu 64-Positionen oder mehr bei einer konstanten
Teilung sind durch die Programmierung einer Wiederholstrecke még-
lich. (Die Bewegung kann beliebig oft innerhalb eines vorgegebenen
Verfahrweges ausgefiihrt werden)

@ Die gewlnschte Teilung kann einfach in die Positionstabelle einge-
geben werden.

“=" wird im Betriebsmodus "Inkrementalbewegung" angezeigt. Val

Anwen-
dungs-
beispiel

300mm/sec

Stillstand
®

f
|

Geschwin- | 100
digkeit }
|
|

] i i i

I I I I

I I I I

25 | 25 1 25 | o5 |

i i i |

Zeit I I I I
| | | |

@@E @
|
|

| |
Position 0 Position 1
Koordinate 0 Koordinate 100

Position 2

Positionsnummer
Koordinate 25

® N @ @ » N\ @ Verfahren dber
" Posiiont g Poslioau . ) & Z"s“g’tgﬁb P /25 mm wird immer dann’

( | [ Position 1 erreicht | Setzen des efehls | | ausgeldst, wenn die Posi- |

( Set'z:en.?es.Stan%elehls /=D (Posiion 100mm) | 25mm(Bewegung | on2angewahitund |
Josticreredlly ; ) . UberTeiung) ~ . der Startbefef einge-
\m ,,'/ \\ ,,'/ \\ - 4

~_gebenwerden

Positionstabelle
(programmiert Uber das Handprogrammiergerét oder PC-Software)

. Geschwin- | Beschleunig./ . " . Nur MAX
No. Position digkeit Verzt’)gerur?g Druckbetrieb | Positionsweite | Beschleunigung
(mm) (mm/sec) (G) (%) (mm) (0ort)
1 100 300 0.3 0 0.1 0
2 47 25 300 0.3 0 0.1 0
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Druckbetrieb

Bei den RoboCylindern kann die Achse in einer Stellung gehalten werden, in der sie standig gegen das Werkstlck, usw. gedrickt wird, genauso

wie bei einem luftbetriebenen Zylinder

W Achse gegen das Werkstlick gedriickt B Werkstlck fixieren f— 300mm/sec ——————
dungs- X
beispiel Verzdgern
=/ Beschleunigen ®
i Werkstuick
Stillstand ' S
@ ! @6 |
o t | 1 Positionsweite: 50
Geschwindigkeit I I * Wenn das Werkstlick am
Zeit A ! Ende der Positionsweite
Position 1 noch nicht ereicht worden
Koordinate 100 ist, wird das in-Position-
Signal nicht ausgegeben.
®— @ — O @ ® —
) " Eingabe des Vorwartsbewe- Anhalen bei Werkstickberirung v
g N | Eingabe Position 1 Startsignals | gung ohne Halt (Das Werkstick wird stan- | Ausgabe eines |
Anwendung @ Erfassen, Pressmontage oder Spannen eines Werksttickes, usw. inn)/ bl mgx’?ﬁf%ﬂ@‘;ﬁ?% In-Position-Signals
M k | soo  Ausfihrung fir langsame Geschwindigkeiten - - “
erkmaile
700)
@ Das in-Position-Signal wird in dem = e
Sig ( g w Positionstabelle
Moment ausgegeben, wenn die Achse = w0 iert tiber das Hand ) at oder PC-Soft
das Werkstick erreicht. Auf diese £ Mitielschnelle (programmiert Gber das Handprogrammiergerat oder PC-Software)
Weise = A = Ausfiitrung N Geschwin- | Beschleunig/ ) " | Nurmax
kann der RoboCylinder zur Erfassung £ ™ ol No. Position dlgl/(eﬂ Verzogerung Druckbetrieb P°S"l‘r’:;”;’e"e ez Ly
eines Werkstiickes, usw., eingesetzt § Ausfiihrung (mm) | (mm/sec) ©) (%) (Eai
werden, indem ein in-Position-Signal mit R | 1 100 300 0.3 50 50 0
einem Zonensignal kombiniert wird. 3 °

10% 20% 30% 40

@ Die Kraft, mit der ein Werksttick Stromgrenawert (RMA-Ausfhrung)
geschoben wird (Schubkraft), kann im
Bereich von wenigen Newton bis
maximal 800 N durch Andern der Werte
in der Positionstabelle variiert werden.

Pau S€ Dersenitten verzogert bis Stillstand bei Ausgabe eines extemen Signals.

Sie konnen eine Pause (Kollisionsvermeidung) bei peripheren Geréten programmieren. Der Schlitten bremst ab und halt
in dem Moment an, wenn das Unterbrechungssignal auf AUS gesetzt wird. Ist das Unterbrechungssignal auf EIN ge-
setzt, wird der Arbeitsschritt fortgesetzt und der Restweg durchfahren oder eine neue Position angefahren. Aus Sicher-
heitsgriinden arbeitet das Signal mit der Aktiv-High-Logik (der Schlitten verfahrt, wenn das Signal auf AUS gesetzt wird).

Anwen-
dungs-
beispiel

m AN
Pausensignal
AUS

)

Beschleunigen VerZOfrn Beschleunigen Verzggern

eeschwm.t_’StiIIstand —
digkeit L— @ ® o06)
zet Pausensignal AUS

@ g @ g @ — @ ® —_

" posiont " Verzogenngbis " Verzigeungbis Bewe- /Ausgabeeines\
| Setzen des Staroefehls >\ Siltandbei | ®>|  Stilstandbei | gungsende | In-Position- |
. [Bewegungsbeginn) . PaseAlS  PaseEN . Signals

Beschleunigung und Verzégerung kénnen getrennt eingegeben werden.

Beschleunigung und Verzégerung der RoboCylinder werden tber die Positionstabelle programmiert. Im Normalfall
beschleunigt/verzogert der RoboCylinder mit der vorgegebenen Geschwindigkeit. Wenn aber “1” unter “Nur MAX
Beschleunigung” gesetzt ist, verféhrt der Zylinder mit hoher Beschleunigung und abgestutter Verzogerung.

gewahrleistet werden. Die oben genannte Zahl dient nur als
BezugsgréBe. Das sollte beriicksichtigt werden, denn wenn die

Achtung Schubkraft zu gering ist, kann auf Grund des Schlittenwiderstandes,
usw. nicht mit der vorgegebenen Kraft geschoben werden.

c Eine exakt vorgegebene Schubkraft kann bei Stillstand nicht

Zonenausgang Es wird ein Signal ausgegeben, wenn der Schiitten in die festgelegte Zone einfahrt.

Ein Signal kann bei Bewegung fiir beliebige Positionen ausgegeben werden (der Zonenbe-
reich wird durch gesetzte Parameter bestimmt). Damit kann der RoboCylinder fir die
Bestimmung einer Gefahrenzone, zur Verkirzung von Zykluszeiten, usw. eingesetzt werden.

Anwen-
dungs-
beispiel
—
Zonenausgangssignall
AUS
©) ©)
/. \
Beschleunigen / Verzoégern
Stillstand %
Geschwin-t 0] @®®
digkeit
Zeit F Bereich fiir i
o — © — 0 — @ ® —
_Posiint O\ /Zonensignal EIN '\ / Zonensignal EIN' Bewe- ' husgabe ines
| Setzen des Startoefehls s | beim Einfahrenin | \bleimEinlthenin\ qungsende In-gPosition- |
einen Y . einen bestimmten \_ Signals
. Egreirch,/ Bgre@ch{,/ y

Keine Mikroschwingungen bei Halt (RCP Reihe)

Konventionelle Servomotoren verursachen beim Verzégern bis zum Halt keine Mikroschwin-
gungen. Deshalb ist der RoboCylinder in idealer Weise fur Messaufgaben zusammen mit einer
angebauten Kamera, usw. geeignet.

Geschwindigkeitsbefehl - - - - - /1— \ e ~N
Beschleunigen Verzogem M Konventioneller AC-Servomotor W RoboCylinder
Geschwin- Stillstand 1 - -
digkeit — - (| (]
Zeit Maximale Beschleunigung Verzogerung mit dem unter
unter Last Beschleunigung/Verzégerung”
Positionstabelle Ricsueenbier — — — —

(programmiert Uber das Handprogrammiergerat oder PC-Software)

. Geschwin- | Beschleunig./ q Nur MAX
No. Position | ~ dgigkeit Verzﬁg;ulr?g Druckbetrieb | Positionsweite Bescﬁeumgung
(mm) (mm/sec) (G) (%) (mm) (Oor1)
1 300 100 0.3 0 0.1 1
2 0.3 0

* Wenn “Nur MAX Beschleunigung” auf “0” unter “Beschleunigung/Verzogerung” gesetzt wurde,
dann gilt diese Einstellung sowohl fiir die Beschleunigung als auch Verzégerung.

<

T

a

‘ \ Konstanter Halt

™~
~
N
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RCP2

Ubersicht der RCP2-Baureihe

Achsen-

Werkstoff

Geschwin-

Maximaler

Typ Form Achse breite des Grund- | digkeit Hub Seite
(mm) rahmens (mm/s) (mm)
SA5 52 Aluminium 600 500 P13
Kompakter kostengunstiger
Grundrahmen aus
Aluminium.
SA6 Ideal zum Befordern und 58 Aluminium 600 600 P14
Positionieren eines leichten
5 Werkstiickes auf dem
3 Schlitten. N
o] SA7 73 Aluminium 533 800 P15
e}
£
3 Kompakt
ompakter
5 SS | Stahigrundrahmen mit 2y 2l e oy il
@ hoher Steifigkeit.
= Ideal fur Einsatzfalle mit
E_ Gerade einseitig gestutztem
S SM | Werkstiick. 80 Stah  |666(600) 1000 | P17
é ..
2| abgewinkeliem SASR | platzsparende Ausfithrung | 52 | Auminum | 600 | 500 P18
% Motor_ g SA6R | mit verkirzter Gesamtlange| 58 | Auminum | 600 600 P19
i san | (U PO | 7o | mn o000) 500 | a0
SSR unter begrenzten 60 Stahl 600(440)| 600 P21
SMR | raumlichen Bedingungen. 80 Stah  |600(333) 1000 | P22
BA Langhub-Typ (Zahnriehmenantrieb) | 58..68 | Aluminium |1000..1500{1000..1200 2 §§
So<g
CR Reinraum-Typ 52..80 | Aluminium | 533..666 | 500..1000 § E%E
55E®
w Wasserdichter Typ (IP67) 158 | Auminum | 180 | 600 L€
- RPA | Die Achse fahrt aus/ein. 25 | Aluminium 25 100 P23
= Ideal zum Befordern eines
RXA | Werksticks, das in einem 35 | Auminum | 187 200 P24
an der Achse angebrachten
RSA | Futter gespannt ist, oder 45 | Auminium | 458 300 P25
zum Schieben eines -
< Standard RMA | Werkstiickes mit der Achse.| 64 | Auminum 1450(400) 300 P26
© : RSW | Staubdichter-, Strahlwasser- | 45 | Aumnum | 450 | 300
3 RSW/RMW ) s
S RMW | geschitzter Typ (IP65) 64 | Aumnum | 320 | 300 | 5=
3 T o
c ED
o O c
A RFA Hochlast-Typ 100 | Auminium | 250 300 £g
S Staub-/Spritzwassergeschiitzter 25
~ REW 100 | Auminium | 250 300 5
S Hochlast-Typ (IP54)
2
i y Lo
2 RSGS | Mit Einzelfuhrung. 45 | Aluminium 458 300 P27
2 Ideal fur Einsatzfalle, in der
(5] . die Achse eine Last
w 'I\E/I'It | aufnimmt oder wo eine
—Inzel- lineare Bewegung At 4 P2
fuhrung RMGS erforderlich ist. o4 s %0 800 8
) RXGD 35 | Aluminium 187 200 P29
# ’ Mit Doppelfuhrung.
Ideal fur Einsatzfalle, in der
RsGD | die Achse eine Last 45 | Auminum | 458 200 P30
aufnimmt oder wo eine
. lineare Bewegung
IE)/Ilt | erforderlich ist.
ﬁ'j?]?gr?g RMGD 64 | Aluminium 450 300 P31

* Die Zahlen in Klammern fur ,Geschwindigkeit” gelten fur senkrechte Einbaulage.



Auswahltabelle der RCP2-Baureihe (Auszug)

) o o Zuladung (Hinweis 2) | Spindel-
Ty Art Hub (mm), maximale Geschwindigkeit (mm/s) (Hinweis 1) Waagrecht | Senkrecht |Steigung v Seite
50 |1oo |150 |200 |250 |3oo |350 |4oo |4so |5oo |550 |600 700 |soo |900 |1ooo (kg) (kg) (mm)
4 1 12 |RCP2-SA5-I-PM-12-0-
8 25 6 RCP2-SA5-1-PM-6-01- P13
8 4.5 3 RCP2-SA5-1-PM-3-01-
6 1.5~1 12 |RCP2-SA6-I-PM-12-0-
12 3~25 6 RCP2-SA6-1-PM-6-01- P14
12 6~4 3 RCP2-SA6-1-PM-3-01-
Gerade 40 35-7 505 | 16 |RCP2-SA7-I-PM-16-0-
Ausfiihrung
240 40~10 10~1.5 8 RCP2-SA7-1-PM-8-01- P15
m 9 | 155 | 4 (ROPZSATLPM4D-
o
> 30~6 4~1 12 |RCP2-S$-I-PM-12-01-
'7
=
2 30~20 8-2 6 |RCP2-8S-I-PM-6-CI- P16
-
on 30~20 12~4 3 RCP2-$$-I-PM-3-03-
666(600) 515 40~10 5~0.5 20 |RCP2-SM-I-PM-20-1-
m S-4 | 12| 10 [RCPZSWLPM-I0O- | P17
m 5-10 | 2005 | & [RGR2SWIFMSD
600(440) 440 20~5.5 4~0.5 12 |RCP2-SSR-I-PM-12-01-
mit abgewin-
m = R
160(140) Py 55~1.5 20~0.5 5 |RCP2-SMR-I-PM-5-01-
m 1~2 6~1 5  |RCP2-RXA-I-PM-5-00-
P24
m 304 10~2 25 |RCP2-RXA-I-PM-2.5-00-
o
|3’ 458 458 | 350 25~5 45~0.5 10 |RCP2-RSA-I-PM-10-0-
- Standard-
g, | ausilhrung M w0 | 122 | 5 |RP2RSALEMSD. | P25
8
é 125(110) 118 [ 87 40 19~2.5 2.5 |RCP2-RSA-I-PM-2.5-00-
5
3 w0 | 51 | 16 |RCPZAMALEMASD:
w 5000 | 17515 | © |RCPLAMALPMA.D- | pes
m S35 | 2015 | 4 |RGPZAMALPMAD-

(Hinweis 1) Die farblich unterlegten Zahlen geben die maximale Geschwindigkeit fir jeden Verfahrweg an. Die Zahlen in der Klammer beziehen sich auf
senkrechte Einbaulage. Der Verfahrweg wird in 100 mm Schritten fur SA7, SS, SM, SSR und SMR angegeben.
(Hinweis 2) Die Zuladung &ndert sich mit der Geschwindigkeit. Siehe auch “Diagramme Geschwindigkeit/Zuladung” auf den Seiten 10 und 11.

RcP2 B



RoboCylinder-Baureihe Mlodellbezeichnungen

Achsenmodell

RCP2-RMA
D @

,_l

-1-PM-8-300-P1-M-FT

o

9

[}
—

(6]
—

(7]
!

(8]
J

©
-

: o i i Einsetzbare o :
Baureihe | Ausfihrung | Enkoder-Typ Motor SP'"d(‘*I!r?rtT?;g“"g Hub (mm) Steverung | Kabellange Optionen
SA5 12,6, 3 50~500
— N: Kein Kabel | B: Bremse
SAG 12,6,3 50~600 P:1m BE: Bremse (vorn)
SA7 16,8, 4 100~800 S: 3m BL: Bremse (links)
SS I: Inkremental 12,6, 3 100~600 p1: RCP2-C | M:5m BR: Bremse (rechts)
20,10, 5 100~1000 : - .
RCP2 SM : itt- a d o FL: Flansch
SSR ot | motor | 12.6.3 | 100-600 |  ROP2CG) O g,
SMR : 20,10,5 | 100~1000 ROIDI: Hochlexbles | \ 1. (jmaekehrter
RXA 5,25 50~200 Referenzpunkt
RSA 10, 5, 2.5 50~300 R: Umgekehrter
RMA 16,8, 4 50~300 Motoranbau
(Hinweis 1) Der Hub wird in 50 mm Schritten fiir SA5, SA6, RXA, RSA und RMA, und in 100 mm Schritten fiir SA7, SS, SM, SSR und SMR angegeben.
(Hinweis 2) In Abhéngigkeit vom Typ sind nur ausgewahlte Optionen verfiigbar. Fiir weitere Einzelheiten siehe die entsprechende Seite mit den technischen Daten.
Steuerungsmodell
RCP2-C-RMA-I-PM-0O-P
Baureihe Steuerungstyp Achse Enkodertyp Motor Spannungsversorgung | E/A-Ausfiihrung
C : Eigene Not-Aus-Beschaltung fiir Antriebsstrom SAB, SAG, SA7 Nicht spezifiziert: NPN
RCP2 i o SS, SM, SSR, SMR | I: Inkremental |PM: Schrittmotor | O: 24VDC | NcNt Spezitiziert.
CG: Externe Not-Aus-Beschaltung fiir Antriebsstrom RXA RSA. RMA P: PNP

Erlauterung der RCP2-Bestellbezeichnung

(siehe Seite 49 fiir die technischen Daten der Steuerungen.)

Geben Sie die Bezeichnung der Baureihe an.

® Encodertyp

Geben Sie an, ob Sie einen an der Antriebseinheit angebauten

“absoluten” oder “inkrementalen” Drehgeber bendtigen.

I: Inkrementale Ausfiihrung: Die aktuelle Positionen des Schlittens gehen
verloren, wenn die Stromversorgung abgeschaltet wird. Damit muss jedes Mal

® Ausfiihrung

Geben Sie den Typ (Schlitten, Schubstange, usw.) und das Modell an mit
GroBe (SA5, RXA, usw.), Sonderausfiihrung (staub-/wassergeschiitzt, usw.)
und Achsenfiihrungsart.

eine Referenzfahrt ausgeldst werden, wenn die Stromversorgung eingeschaltet

wird.

@ Motor
PM: Schrittmotor

(® Spindelsteigung

Verfahrweg pro Umdrehung der Kugelrollspindel

® Hub

A: Absolute Ausfiihrung: Die aktuelle Positionen des Schiittens gehen nicht

verloren, selbst bei Abschaltung der Stromversorgung oder bei einem Not-Stop.

Geben Sie den Verfahrweg der Achse (Arbeitsbereich) an. (MaBeinheit mm).

Kabellange
Geben Sie Lange der Motor-/Enkoderkabel

fiir die Verbindung von Achse und Steuerung an.

(@ Option(en)

N: Kein Kabel

S: 3m, ROO: Spezifikation fir Roboterkabel (zum Beispiel: R08: 8 m)

M: 5m

P: 1 m, XOO: Wenn eine von 1 m, 3 m oder 5 m abweichende Lénge erforderlich ist (z. B. X08: 8 m)

Geben Sie die Optionen fir die Installation ein. * Wenn Sie mehrere Optionen wahlen, geben Sie diese in alphabetischer Reihenfolge an (zum Beispiel: B-FL-NM).

7 RcpP2

B: [Bremse] Bremse, die das Absinken des Schlittens bei senkrechter Einbaulage verhindert, wenn die Stromversorgung oder Servosteuerung abgeschaltet wird.

BE, BL, BR: [Bremse] Geben Sie die Ausgangsrichtung des Bremsenkabels fiir einen Schiitten SAS, SA6 oder SA7 an, dessen Bremsenkabel auBerhalb der Achse verlegt werden muss.
FL: [Flansch] Flansch fiir den Anbau einer Schubstangenachse mit Freiraum (siehe Seite 24).
FT: [MontagefiiBe] MontagefiiBe fir den Anbau einer Schubstangenachse von oben mit Schrauben (siehe Seite 24).

NM: [Spezifikation bei umgekehrtem Referenzpunkt] Im Normalfall befindet sich der Referenzpunkt auf der Motorseite. Geben Sie diese Option an, wenn der Referenzpunkt auf

der dem Motor gegeniiberliegenden Seite liegen soll (nicht fiir die Schubstangenausfiihrung erhéltiich).
R: [Abgewinkelter Motoranbau] Geben Sie diese Option an, wenn der Motor in der entgegengesetzten Richtung angebaut sein soll.



Not-Aus-Beschaltung

* Siehe Seite 56 fur die Not-Aus-Beschaltung.

Vom Anwender beizustellende Gerate

SPS

EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE]
EEEEEEEFEEEEEEHHEEEEEEE
000

I

PC

PERSONAL
COMPUTER

—

4

Flachkabel fiir LLLLLLLL

©

Spannungsversorgung
24V

e

Ein-/Ausgange
Kabellange: 2m =
Lieferzubehor o) Externer Steckverbinder
(5] <Typ RCB-105-2>
L1 8 <T58 RCB-105-5> (Siehe Seite 55.)
= Einzusetzen, wenn die :
N/ Steuerung ber eine serielle
Schnittstelle (serielle Uber- I
tragung) von einer SPS oder PC-Software
einem PG angesteuert werden /N Ty RCB-101-MW>
soll. (et untre Tablle) Diese Software erleichtert das
Programmieren sowie die Eingabe
[\ von Positionsdaten und des
1) Betriebsmodus der Achse
o o w w w w owom -J (Testen) tber einen PC.
Scoocooo ——————

Tragbares Handprogrammiergerét
<Typ RCA-T/TD>
<Typ RCA-E>

Motorkabel

<Typ CB-RCP2-MAJJ[] >

ov
FG !

Standard: 1m/3m/5m

Steuerung (Siehe untere Tabelle.)

<RCP2-C>

<RCP2-CG>

Achse <RCP2>

<Typ RCA-P>
<Dieses tragbare Handprogrammier->

N\

gerat erleichtert die Eingabe von

Positionsdaten und des Betriebs-

modus der Achse (Testen).
————

J

Kabelabmessung D
0.3m

Enkoderkabel
<Typ CB-RCP2-PALI[] >

Standard: 1m/3m/5m
(Siehe Tabelle unten)

<Typ CB-RCP2-PAL][J[]-RB>

&

(Refer to page 55.)

Ao, Sowonug und Liorzuband!

H Steuerungsiibersicht

Position Typ Beschreibung Seite
Handprogrammiergerat (Hinweis 1) RCA-T Positionseingabe, Testen der Achse, usw.
Einfach bedienbares Handprogrammiergerét Hnw. )| RCA-TD RCA-T mit einem Zustimmungstaster
Einfach bedienbares Handprogrammiergerat (Hinw. 1)) RCA-E Leistungsstarke Funktionen &hnlich der des RCA-T P55
Positionseditor (Hinweis 1) RCA-P AusschlieBlich fur Dateneingabe (nicht flir den Betrieb von Achsen)
PC-Software (Hinweis 2) RCB-101-MW Positionsdateneingabe, Testen der Achse, usw.
Serielles Kabelset RCB-105-2(5) Schnittstelle fiir serielle Ubertragung (fir Kommunikationskabel zu peripheren Geraten + RS485-Konverter) —

(Hinweis 1) Ein Gerat mit einer friiheren Version kann nicht in Verbindung mit RCP2 verwendet werden. Dazu ist eine entsprechend aktualisierte Version nétig.
(Hinweis 2) Wenn Sie gegenwartig eine PC-Software fiir RCP (RCA-101-MW) verwenden, dann kann die Software auch zukunftig nach einem entsprechenden Update benutzt werden.
Der RCB-101-MW/RS485-Wandler weicht vom Adapter des RCA-101-MW ab, aber die Funktionalitét bleibt dieselbe.

M Ersatzteile fiir Steuerung

Position Typ Beschreibung Seite
Kabel fiir die Stromversorgung des Motors (zur Verbindung von Steuerung und Achse)
Motorkabel CB-RCP2-MAJO Geben Sie die Kabelldnge in Meter an. JCJCJ Beispiel) 080 = 8 m (maximale L&nge: 20 m)
* Hochflexibles Standard-Motorkabel
Standard-Enkodersignalkabel (zur Verbindung von Steuerung und Achse) Geben Sie die
e CB-RCP2-PALILIC] Kabellinge in Meter an. CJIC] Beispiel) 080 = 8 m (maximale Lénge: 20 m)
P56

Enkoder-Roboterkabel

CB-RCP2-PACII]-RB Hochflexibles Enkoderkabel

Flachkabel fur Ein-/Ausgénge

CB-RCA-PI0020

Ein-/Ausgangskabel (fiir Verbindung von SPS und Steuerung) Keine SPS- Schnittstelle

Kommunikationskabel fiir periphere Geréte

CB-RCA-S10020(050)

Serielles Kommunikationskabel * Fiir RS485-Konverter einzusetzen

RS485-Konverter

RCB-CV-MW Adapter zum Wandeln von RS485-Signalen in RS232-Signale

rRcr2 8



Definitionen zur RoboCylinder-Baureihe

| Hinweise zu Katalogangaben <Giiltig fur alle Ausfihrungen>

1 1 1 “Geschwindigkeit” bezieht sich auf eine vorgegebene Geschwindigkeit, mit der sich eine Achse, ein Schlitten (oder eine Achse, ein
G esc hWI n d I g kelt Arm oder eine Abtriebswelle) bewegt. Der Schlitten beschleunigt aus dem Ruhezustand. Wenn die einmal programmierte Geschwin-
digkeit erreicht ist, behélt die entsprechende Achse ihre Geschwindigkeit bei, bis die eingegebene Position erreicht ist (unmittelbar
vor der Zielposition). Kurz vor der Zielposition wird die Geschwindigkeit verringert, um dann an der Zielposition anzuhalten.

4 N

<Achtung>

(1) Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geman der auf den Schlitten wirkende Last (Achse, Arm).
Wahlen Sie die geeignete Ausfiihrung aus dem "Diagramm Geschwindigkeit und Zuladung” auf den Seiten 10 und 11.

(2) Die erforderliche Zeit bis zum Erreichen der Geschwindigkeit hangt von der Beschleunigung (Verzégerung) ab.

(3) Bei kurzen Verfahrwegen kann die vorgegebene Geschwindigkeit nicht erreicht werden.

(4) Bei einer Langhubachse wird die maximale Geschwindigkeit verringert, um nicht in Bereiche kritischer Geschwindig-
keiten zu kommen. (Im Falle von 600 mm Verfahrweg oder langer tiberpriifen Sie die maximale Geschwindigkeit fir
den notwendigen Verfahrweg gemaR des Mafblattes).

(5) Wenn Sie die Verfahrzeit berechnen, berticksichtigen Sie auch die Beschleunigungs-, Verzégerungs- und Beruhi-
gungszeiten und addieren Sie diese zu der Verfahrzeit mit der vorgegebenen Geschwindigkeit.

(6) Die Geschwindigkeit kann in den Positionsdaten in Schritten von 1mm/s eingegeben werden.

- J
H “Beschleunigung” bezieht sich auf die Geschwindigkeitsé@nderung, wenn sich die Geschwindigkeit von Null (Stillstand) auf die vorge-
Besc__h Ie uni g un g/ gebene Geschwindigkeit erhoht. “Verzégerung” bedeutet die Geschwindigkeitsédnderung, wenn sich die vorgegebene Geschwindigkeit
VerZOgeru n g auf Null (Stillstand) verringert. In beiden Programmen werden die Werte in “G” (0,3 G = 2940 mm/s2) angegeben.
4 N
<Achtung>
(1) Eine Erhdhung der Beschleunigung (Verzdgerung) verkiirzt die Beschleunigungs- (Verzégerung-)dauer und ver-
ringert die Verfahrzeit.

(2) Die Nennbeschleunigung betragt 0,3 G (oder 0,2 G bei Gewindesteigungen 2, 5, 3 oder 4, oder senkrechter
Einbaulage). (Die Zuladung ist auf die Nennbeschleunigung bezogen).

(8) Wenn der RoboCylinder mit einer Beschleunigung (Verzogerung) groBer als der Nennwert betrieben wird, hat das eine
wesentliche Verklrzung der Lebensdauer oder sogar Zerstérung zur Folge. Deshalb darf die Beschleunigung den
Nennwert nie Uberschreiten oder es muss ein Einachsroboter in Hochbeschleunigungs- (verzégerungs-)ausfihrung
eingesetzt werden. (Die ISP-Baureihe ermdglicht eine maximale Beschleunigung von 1 G). Jede Erhdhung der Be-
schleunigung (Verzégerung) bedingt eine Verringerung der Zuladung, und zwar in dem MaBe, wie die Beschleunigung
erhdht wird.

(4) Die Beschleunigung kann in Schritten von 0,01 G in den Positionsdaten programmiert werden.

J
H H'H H - “Wiederholpositioniergenauigkeit” bezieht sich auf die Positioniergenauigkeit von wiederholten Bewegungen zu einer
WlederhOI _pOSItlon ier I gespeicherten Position.
g ehaul g ke it Achtung: Sie ist aber nicht mit der “absoluten Positioniergenauigkeit” gleichzusetzen.
Der Referenzpunkt befindet sich in den Standardausfiihrungen auf der Motorseite oder auf der dem Motor gegeniiberliegenden Seite
R efe renz p un kt fiir Ausfiihrungen mit umgekehrtem Referenzpunkt.
<Achtung>
(1) Die inkrementale Achse bedingt immer dann eine neue Referenzfahrt, wenn die Stromversorgung eingeschaltet wird.
(2) Wahrend der Referenzfahrt fahrt der Schlitten (oder die Achse) zum mechanischen Ende bevor die Richtungsumkehr
erfolgt. Deshalb muss jede Kollision mit peripheren Geraten ausgeschlossen werden.
L ast mome nt/ Jedes Lastmoment wird auf Basis einer angenommenen Wegstrecke von 5000 km fiir SA5, SA6 und SA7 oder 10000 km fiir SS, SM,
SSR und SMR berechnet. Achtung: Lastmomente, die das zuldssige Moment iiberschreiten, verkiirzen die Lebensdauer der Fiihrung.
Lebensdauer
Richtungen des Lastmomentes bei
Schlittenausfiihnrungen
Ma Mb Mc
Jede Ausfiihrung mit Auskragung, die die zuldssige Lénge liberschreitet, unterliegt
A us k ra g un g Schwingungen oder StabilitatseinbuBen. Achtung: Die Auskragung muss innerhalb der
zuldssigen Werte bleiben.

0 Rcr2



Diagramm Geschwindigkeit und Zuladung

| RCP-Schlitten

Maximale

600

mm/sec

300

mm/sec

150

mm/sec

I
I
I
I
I
I
1
ety

Wahl waagerechter oder
senkrechter Einbaulage

v

Wahl der Geschwindigkeitausfiihrung
auf Basis der Taktzeit der Gerate

v

Wabhl der entsprechenden Ausflihrung
aus den unten abgebildeten Diagrammen
flr Geschwindigkeit und Zuladung

et EEEE

R ——

-
A Einsatzbedingungen

Wenn die Schlittenausfiihrung gewahlt wurde und die Last erheblich
auBerhalb der Mitte angreift, miissen sowohl das Lastmoment als
auch die Auskragldnge beriicksichtigt werden.

Lastmomente
Ma, Mb und Mc miissen innerhalb des vorgegebenen Lastmomentes

Auskragldnge der

angreift, muss sie innerhalb des

Der Nennwert bezieht sich auf die
Bedingung, dass der Schwerpunkt -
der Last bei L/2 liegt. Wenn die Last N
in Richtung von Ma, Mb oder Mc L
J

\vorgegebenen Bereiches bleiben.

Senkrechter Einbau

8) 45 |
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2 o sazis N\
N,
_'g $5-12 Ve \“4,
=) % | TNy
g £ 25 [—sur20 ‘§~ AN
~
< g ey SSR-12 \ \\’\
ol E s Sl
E El 10 \ \‘*s
= saeiz_| R o S
5
T Rk S i
(9)] 0 100 200 300 400 500 600 700
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=
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—
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;-5 50 \\
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g 40 g
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S
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17| 2 ™
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< 2 QR-:! %
() £ 2 %
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SN | Ll e I RN
[qv) 10 = ____|r_________ _____ meieie e AN
8) SA5-3I \\
0
% 0 20 40 60 80 100 120 140 160 180
— Geschwindigkeit (mm/s)

Zuladung (kg)

Zuladung (kg)
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SA7-16
~ -
\‘\
‘\
“
SMR20 \] X N
7. §~
4 &~
. St
N
J N NN
SA5-12| AN B D
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
SM-10
SMR10 |~
N A
~,
\a.s N\
SSR-6 "N
~\
T T e “':\\
SA5-6 \ *5‘
b~‘
0 50 100 150 200 250 300 350
Geschwindigkeit (mm/s)
SM-5
SMR-5 \
N ~,
ss3 l\%
e
SSR-3 S,
SA6-3
""" A L S
SA5-3
N~
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180
Geschwindigkeit (mm/s)

(Hinweis) Die Zahl hinter der Typenbezeichnung in den oben abgebildeten Diagrammen gibt die Spindelsteigung an.
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Schubstangenausfiihrung Positionierung

4 N
R Wahl waagerechter S & Einsatzbedingungen
I oder senkrechter Einbau I
~ @ Bei der Schubstangenausfiihrung werden nur von auBen wirkende
I I Kréfte, die in Richtung der Schubstangenbewegung wirken,
I I betrachtet. Wenn die Achse mit externen Kréften aus senkrechter
i i i 1 Richtung oder Drehung beaufschlagt wird, muss eine Ausfiihrung
- + - Wahl der GeSChWIndlgl,(eltaUSfuh_rung I mit erhdhter Steifigkeit oder eine weitere Filhrung verwendet
I i auf Basis der Taktzeit der Gerate [ werden.
I ~ @ Die maximale Geschwindigkeit ist nur bei der RSA-Ausfiihrung mit
I I I Verfahrweg 250 mm oder 300 mm begrenzt.
w 250 mm Verfahrweg (Spindelsteigung 10: 458 mm/s.,
I I Wabhl der entspreCh?nden Al}SfUhrung I Spindelsteigung 5: 237 mmys., Spindelsteigung 2,5: 118 mm/s.)
I aus den unten abgebildeten Diagrammen I 300 mm Verfahrweg (Spindelsteigung 10: 350 mm/s.,
I fir Geschwindigkeit und Zuladung S Spindelsteigung 5: 175 mmy/s., Spindelsteigung 2.5: 87mmy/s.)
Maximale | * *
Geschwindigkeit ; — ; —
500 Waagerechte Einbaulage (Hinweis 1) Senkrecht Einbaulage (Hinweis 2)
mm/sec
O 40 12
= 35 \
2 N—_|rma-16 10
;g * RSA-10 \\ 8
"'U—) S 25 S
S = =
o 20 o 6
<C é - é RMA-16 RSA-10
=~ | 3 \ S T
[<5) N 10 N
[ 5 2 \\
-<CJ \ ]
0 0
U) 0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
250
mm/sec
(@)
c 50 25
E RSA RMA-8
;% 40 = 20
= RMA-8
3
30 — 15
S
<q§ = \ 5@ RSA-5
e > 20 S 10 A\
E 5 RXA-5 § \
C 8 2 RXA-5 \
< 3 10 ~_ NI —
E \ T
30:,.3 0 0 50 100 150 200 250 300 0 0 50 100 150 200 250 300
5 Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
125
mm/sec
60 30
E s RMA-4 »s RMA-4
= N N\
=] RSA-2.5 N N
—— . 40 AN 20
g g AXA25 ° RSA-2.5
o . = I
< g 30 g, 15 | N
) B =l RXA-2.5 \
S 20 < 10
1] : AN
(7)) 10 5] \
—_—
0 0
iIU 0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

(Hinweis)  Die Zahl hinter der Typenbezeichnung in den oben abgebildeten Diagrammen gibt die Spindelsteigung an

(Hinweis 1) Bei waagerechtem Einbau ist eine externe Fuihrung erforderlich.

(Hinweis 2) Wenn der RoboCylinder bei einer gegebenen Geschwindigkeit mit maximaler Zuladung betrieben wird, kann Uberlauf durch Schwingungen auftreten.
Deshalb muss bei der Auswahl der Ausfiihrung eine Reserve von 70% berticksichtigt werden.
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Diagramme flir Schubkraft und Stromgrenzwert

| RCP Schubstangenausfihrung Schubbewegung
Die Schubkraft, die im Druckbetrieb aufgewendet wird, ist durch die Strombegrenzung e N
der Ansteuerung frei veranderbar. A Einsatzbedingungen

Die maximale Schubkraft ist bei den einzelnen Ausfiihrungen unterschiedlich.

Entnehmen Sie die erforderliche Schubkraft aus den unten abgebildeten Diagrammen : ) )
N .. . @ Die Beziehung zwischen Schubkraft und Strom-
und wiéhlen Sie die entsprechende Ausfiihrung. grenzwert spiegeln nur einen Referenzwert wieder.

Die tatsachlichen Zahlen kénnen geringfiigig
abweichen.

@ Liegt der Stromgrenzwert unter 20%, kann die Schub-
kraft schwanken. Deshalb ist der Stromgrenzwert auf
20% oder héher zu setzen.

& J
RXA-Ausfuhrung RSA-Ausfihrung RMA-Ausfiihrung
m 300
O
() 180
= " 250 /
= = =
=) = Z
= = = RMA-6
[0} © RSA0 &
S5 Z m o150
e} Qo
< 20 = /
S S
Q @D 3 1w
© “
50
c 2
=
&) 0 0
() 0 10 20 3 4 5 6 70 0 10 20 30 4 5 6 70
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
O
g 80 300 50
st 0 / 450
= 250 40
H )
— 60 — %)
2] = £ m = RMAS
S < 50 ra = W
=
< = RXAS g RSAS <
15 = . &
T = 150 £ ®
) 5 S / S
= = = 2 M
— =% o / o
()] 3 @ 100 / @D "
c 20
- - 100
O 10 5
0
[} 0 0 o
= 0 10 20 30 4 s 6 70 0 10 20 % 4 s 6 70 0 10 20 30 4 0 6 7
s Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
O 20 400 800
C
5 180 50 -
= 160 / RMA4
= i) = &
= = Z . rsa2s /| =
n = = V4 Z
=1 | & g §
gm = 20 £ W
<C <] RXA-2! = el
= = =]
() S G 150 £ w
H o (2] %)
% 0 100 200
n 2 50 10
O
c U 0 0
© 0 10 20 3 4 5 6 70 0 10 20 0 4 s 6 7 0 10 20 30 4 0 6 7
-l Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

(Hinweis) Die Zahl hinter der Typenbezeichnung in den oben abgebildeten Diagrammen gibt die Spindelsteigung an.
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| RVIGEITEERGTIVES Baureihe @ Typ @ Enkoder-Typ gy Motor g Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2 - SA5 - | - PM - 6 -500 - P

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméafB des auf den Schlitten (die Schubstange)

Technische Daten der Modelle wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung Seite 10 und 11.
Gewinde- Hub Geschwindigkeit Zuladung (Anmerkung 1) Wiederhol-
Modell Enkoder-Typ : 7 ] - - AL
steigung (mm) |(in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) |9enavigkeit (mm)
RCP2-SA5-O-PM-12-% % %-P1-A-[] 12 10~600 4 1
RCP2-SA5-O-PM-6-%%* -P1-A- ] '”'Xir::lmav 6 50~500 5~300 8 25 002
RCP2-SA5-O-PM-3-% % % -P1-A-[] 3 1~150 8 4.5

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @10mm, gerollt C10
Bremse (Kabelausgang am Ende) BE —33 Spiel 0.1mm oder weniger
Bremse (Kabelausgang links) BL — 33 Linearflihrung im Grundrahmen integriert
Brake (Kabelausgang rechts) BR —33 Zulassiges Lastmoment (Anm. 2)| Ma: 4.9Nm  Mb: 6.8Nm Mc: 11.7Nm
Alternative Reverenzposition NM —33 Lange des Lastiberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 150mm oder weniger
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anm. 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, X 00 Langenspezifikation,R C03: Roboterkabel

Abmessungen 155, 9 155

e LT
—gem— | ||

4-M4, 9 tief 19 2-@4H10, 6 tief

Kabelsteck-
verbinder *1)

* Bei der alternativen Ausgangs-
position sind die Abmessungen
auf der Motorseite (Abstand zwi-
schen dem mechanischen Ende

6 2016

und dem Ende der Referenzposition) 30 . ]
und die Abmessungen auf der L Minimum 100 erforderlich
dem Motor abgewandten Seite 16 Hub 94 119
vertauscht. 127 | 3
ME | JfsE Origin T ME *2
10| 11(2.8) [(2.1)
~]
o |l HH L,/
E < (O] ©f
© ©
< 8 @ @ u J
@ ©) 5 l
50 E x Bohrung ©4.5, Flachsenkun
52 2-@4H10, 5 tief\ D-M4, 7 tief 4.5 tief (von der Gegenseite)
E \& x *1) Motorstrom- und E/A-Kabel
— s »é{ anschlieBen.
g} %g @ @ & g{ - Kabeldetails siehe Seite 60.
ME: Mechanisches Ende
@ — @ hd @ hd é;f L SE: Ende des Fahrwegs
i C X 1007 i 50 2 i Referenzabmessungen sind in
Abmessungen der Bremse ‘ RS ! __ [dammern angegeben
BR: Bremskabelausgang rechts 56 13 81 2) Bei der Bewegung des Schlittens
- 9ang i in die Referenzposition fahrt er zur

Position ME. Daher ist auf mogliche
Bertihrung mit Gegenstanden
in der Umgebung zu achten.

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 279 329 379 429 479 529 579 629 679 729
A 73 100 100 200 200 300 300 400 400 500
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
C 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4
} g D 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
3 E 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12
! Gewicht (kg) 15 1.6 1.7 1.8 1.9 21 22 23 2.4 25
Max, | Steigung 12 600
‘ Geschw. | Steigung 6 300
(M) [Steiqung 3 150
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
— A (Anmerkung 2): Das Lastmoment Mc betrégt 7,8 Nm bei einem Hub von 350 mm
Steuerung Max. Anzahl an- Passender Progra_mm- Posmqner— Impuls- | Spannungs- Seite oder l4nger.
steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung | (anmerkung 3): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewdinschte Lénge ist
RCP2-C 1 Achse Inkremental X [e) X 24VDC 49 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
RCP2-CG 1 Achse Absolut X [e] X 49

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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ROBO
C CYLINDER

BB schiitten (58mm breit) | [JEUBINDY 50 bis 600mm | [JZUIGURGIINY 1 2kg (horizontal)/6kg (vertikal) |

| RIS Baureihe @ Typ @ Enkoder-Typ g Motor @ Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel)  RCP2 - SAG6 - | - PM - 6 -600 - P1

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméaf des auf den Schlitten (die Schubstange)

wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.
Modell Enkoder-Typ Qewinde- ) . . ?ﬁﬁﬁwﬂgkf)" -Zuladung (Anmer.kung 2 Wigderhol-
steigung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | 9enauigkeit (mm)
RCP2-SA6-O-PM-12+% % %-P1-A- ] 12 10~600 6 1.5~1
RCP2-SA6-O-PM-6+ # %-P1-A- [ 'n'f;‘;mel”:al/ 6 50~600 5~300 12 3~25 0.02
RCP2-SA6-O-PM-3+% % *-P1-A- ] SO 3 1~150 12 6~4

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10mm, gerollt C10
Bremse (Kabelausgang am Ende) BE —33 Spiel 0.1mm oder weniger
Bremse (Kabelausgang links) BL —33 Linearflihrung Im Grundrahmen integriert
Bremse (Kabelausgang rechts) BR —33 Zulassiges Lastmoment Ma: 8.9Nm Mb: 12.7Nm Mc: 18.6Nm
Alternative Reverenzposition NM —33 Lénge des Lastliberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 220mm oder weniger
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anm. 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOOO: Langenspezifikation, RCJCI: Roboterkabel

Abmessungen 195 21 19.5

) ) ; ] Kabelsteck-
* Bei der alternativen Ausgangs- @ ) ‘ ¥ @ [H— ‘ [\ }‘ﬂﬂm’\ ﬁ verbinder
position sind die Abmessungen 6 Q ‘ 5] @}
auf der Motorseite (Abstand zwi- @) S EE— | Jﬂﬂﬂﬂﬂ
schen dem mechanischen Ende | e | j (240)
und dem Ende der Referenzposition) 4-M5, 9 tief -%J 2-g5H10, 6 tief
und die Abmessungen auf der L - Minimum 100 erforderlich
dem Motor abgewandten Seite 16 Hub 115 119
vertauscht. 12.7 [ 3
ME| TN\ SE Origin {_ME *2
) milEED) 2.2)
|
o + -+ N ® ®
0 1)
32 o 5 ® Bi(©) @) T 3
4 B]JJ_H_H_HJ— &
E x Bohrung @4.5, Flachsenkung @8, @
Lg—gl E-@4H10, 5 tief D-MS5, 9 tief 4.5 tief (von der Gegenseite) Lg—gl @
. . e B *1) Motorstrom- und E/A-Kabel
@ ’*\i’ T ¥ @ ns @ 4 i anschlieBen.
é e o ¢ & Kabeldetails siehe Seite 60.
[l ME: Mechanisches Ende
— % & > o F % ; SE: Ende des Fahrwe
¥ : : : gs
Abmessungen der Bremse ‘ L X100 - | i Referenzabmessungen sind in
Klammern angegeben
. C X 100° 100 ‘ 20
BR: Bremskabel- - = - *2) Bei der Bewegung des Schlittens
ausgang rechts A 75 195, 33 81 in die Referenzposition fahrt er zur

Position ME. Daher ist auf mogliche

= Berthrung mit Gegenstanden
g Bremskabelaus- 5 - . m Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit " der Umgebung zu achten.
8 gang / Hub 50 [ 100 | 150 | 200 [ 250 | 300 [ 350 | 400 [ 450 | 500 [ 550 | 600
H '3 H BR: Bremskabel- b L 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850
‘ ausganglinks ™ A 0 100 | 100 [ 200 | 200 | 300 [ 300 | 400 | 400 [ 500 | 500 | 600
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
C 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5
s D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16
1 E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
Yol F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14
7 Gewicht(kg) | 1.8 | 20 | 21 22 | 24 [ 25 | 27 [ 28 | 29 | 31 32 | 34
= Mo, [9n912 600 540
<l Geschw, [Steigung 6 300 270
(M) {steigung 3 150 135
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Ein langerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
; VAN e
Steuerun Max. Anzah an- Passender | Programm-| Positioner-| Impuls- | Spannungs- | Sejte SCRLlZe : -
9| steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung (Anmerkung 2): 'z‘ﬁ}‘agﬁ'ng"ggfﬁi';‘;"g’;g‘hﬂgﬁmgung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental X [¢] X 24VDC —49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RCP2-CG 1 Achse Absolut X [e) X 49 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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BB schiitten (73mm breit) 100 bis 800mm | [JZUIBGURGIIY_40kg (horizontal)/15kg (vertikal)|

| RVIOGEIEEBITIOES Baureihe @ Typ @ Enkoder-Typ g Motor @ Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellinge @ Optionen

(Beispiel) RCP2 - SA7 - I - PM - 8 -800 - P1
. * Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméaf des auf den Schlitten (die Schubstange)
Technische Daten der Modelle wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.
inde- Geschwindigkeit Zuladung (Anmerkung 2 i L
Modell Enkoder-Typ |  Gewinde- | Hub (Anmerkung 1) : g (Anmerkung 2) Wiederhol

steigung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | 9enauigkeit (mm)

RCP2-SA7-O-PM-16+% % %-P1-A- ] 16 10~533 35~7 5~0.5

RCP2-SA7-O-PM-8 % %-P1-A- [ '”kA“;m‘T”IaV 8 100~800 5~266 40~10 10~15 0.02
solu
RCP2-SA7-O-PM-4+% % %-P1-/\- [ 4 1~133 40 15~5

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [J die méglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, a12mm, gerollt C10
Bremse (Kabelausgang am Ende) BE —33 Spiel 0.1mm oder weniger
Bremse (Kabelausgang links) BL —33 Linearflihrung Im Grundrahmen integriert
Bremse (Kabelausgang rechts) BR —33 Zulassiges Lastmoment Ma: 13.9Nm Mb: 19.9Nm Mc: 38.3Nm
Alternative Reverenzposition NM —33 Lange des Lastluberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 220mm oder weniger
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anm. 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOOI: Léngenspezifikation, RCICI: Roboterkabel

g 20, 20_ 20

* Bei der alternativen Ausgangs- o esee o ||| A Kabelsteck-
i ; i @ verbinder
position sind die Abmessungen o o || ©
auf der Motorseite (Abstand zwi- ] ] e
schen dem mechanischen Ende oLl b lleegel \ ‘ :
und dem Ende der Referenzposition) PRYRLITT = -
und die Abmessungen auf der 10 tie 25 [\2-25H10, 10 tief
dem Motor abgewandten Seite L Minimum 100 erforderlich
vertauscht. 18 Hub 126 159
13 - 3
o ME JRSE Origit i M *2
= ||(4.8) NG S
[ I 9 @
k] [ [ i i
© ©|
~N| - N|
Lt | 0
71 X . E x Bohrung ©9.5, Flachsenkung 06, 71 1)
7 E-@4H10, 5 tief D-MS5, 9 tief 5.5 tief (von der Gegenseite) 73 hud
R *1) Motorstrom- und E/A-Kabel
FD ﬁ# — @L x @ A @K hid anschlieBen.
o 4 o N N EH}HE Kabeldetails siehe Seite 60.
i ~ M M ME: Mechanisches Ende
L& L @& rs @ <+ @ & SE: Ende des Fahrwegs
| | | ﬂ Referenzabmessungen sind in
Abmessungen der Bremse [Bx100° Klammern angegeben
BR: B xabel C X 1007 100 30 *2) Bei der Bewegung des Schlittens
: aﬂim:naegc_hts A 80 18] 515 103.5 in die Referenzposition fahrt er zur
. 9ang Position ME. Daher ist auf mdgliche
= [t Bertihrung mit Gegenstanden
= . . S :
S| BR: Bremskabelaus- @_M_/ W Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit ~ in der Umgebung zu achten.
5 gang am Ende C E— 7 Hub 700 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
| 8| BR:Bremskabel- 2 i . L 403 | 503 | 603 | 703 | 803 | 903 | 1003 | 1103
B ausgang links A 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
B 0 1 2 3 4 5 6 7
C 0 1 2 3 4 5 6 7
D 6 8 10 12 14 16 18 20
E 3 3 3 3 3 3 3 3
—_ [F 4 6 8 10 12 14 16 18
/ Gewicht (kg) | 33 3.8 4.2 47 5.1 5.6 6.0 6.5
Max, | Steigung 16 533 480
Geschw. | Steigung 8 266 240
(mm/s) | steigung 4 133 120
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Ein langerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
um die Kugelumlaufspindel vor geféhrlichen Geschwindigkeiten zu
Max. Anzahl an- Passender Programm-| Positioner-| Impuls- | Spannungs- ) / j \ schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung . - Seite keit bei b Hub
steuerbarer Achsen Enkodef eit bei vorgegebenem Hub).
P betrieb betrie | steuerung| versorgung Achtung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental X o X 24VDC —49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabelldnge betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RCP2-CG 1 Achse Absolut X Ie) X 49 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 9 beztiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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ROBO
C CYLINDER

BB Schiitten (60mm breit) 100~600mm | [ZUIEGURGIIIY 30kg (horizontal)/12kg (vertikal) |

Baureihe

M Modellbezeichnung

(Beispiel)

Technische Daten der Modelle

Typ

RCP2 - SS -

Enkoder-Typ

Motor

Gewindesteigung

6 -

Steuerung

600 - P1

Kabellange

B

Optionen

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaf des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

inde- Hub Geschwindigkeit Zuladung (Anmerkung 2) Wiederhol-
jModsll EEEE R ste(i;geng czre}] m) | (in Schritten von 50mm) (Am?rﬁﬁrlf,lgg R Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | genauigkeit (mm)
RCP2-55-0-PM-125 % %-P1-A- [J 12 10~600 30~6 4~1
RCP2-SS-O-PM-6% %-P1-A- ] '”"Arle)mﬁ”:av 6 100~600 5~300 30~20 8~2 002
RCP2-S5-0-PM-35 % %-P1-A- [ sou 3 1~150 30~20 12~4

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Alternative Reverenzposition NM —33 Linearfuhrung Im Grundrahmen integriert
Zulassiges Lastmoment Ma: 14.7Nm  Mb: 14.7Nm Mec: 33.3Nm
Lange des Lastuberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 300mm oder weniger
Grundrahmen Material: geharteter Stahl
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOIC: Langenspezifikation, RCICI: Roboterkabel
-
. . 5 50 5
* Bei der alternativen Ausgangs- 2.@5H10, 10 tief 9 32 1l9 | 4-M5,10 tief (240) Kabelsteck-
position sind die Abmessungen r verbinder *1
auf der Motorseite (Abstand zwi- v T
schen dem mechanischen Ende of J< \
und dem Ende der Referenz- S RI L J
position) und die Abmessungen i B !
auf der dem Motor abgewandten
Seite vertauscht. 19. 21 (195
(L) Minimum 100 erforderlich
[12 (A) 113
[ 125 S (Hub) (126) 2515 90
57 M.E. | S.E. Origin | M.E.*2
‘ )[ /5 5
P frememrr ey —— [T
8|18 ‘
SN oo [ o® i€
60 55
4-@4H10, 5 tief 18 N X 1007 c N X 1007 18 D-MS5, 8 tief *1) Motorstrom- und E/A-Kabel
100 B anschlieBen.
100 Kabeldetails siehe Seite 60.
ME: Mechanisches Ende
> = = = = =1 SE: Ende des Fahrwegs
gI & & &40 I Referenzabmessungen sind in
3 = = S = Klammern angegeben
- *2) Bei der Bewegung des Schlittens
in die Referenzposition fahrt er zur
Position ME. Daher ist auf mdgliche
Abmessungen Beriihrung mit Gegenstanden
der Bremse & m Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit in der Umgebung zu achten.
Hub 100 200 300 400 500 600
L 401 501 601 701 801 901
A 276 376 476 576 676 776
. B 40 140 240 340 440 540
P C 40 140 40 140 40 140
o9 bl D 8 8 12 12 16 16
RI 550 E 1 1 2 2 3 3
Gewicht (kg) 3.4 4.0 47 5.4 6.1 6.7
60 Max, [ Steigung 12 600 470
Geschw. | Steigung 6 300 230
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt (mmys) .
und mit an den Motorstecker angeschlossen. Sk 150 15
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Ein langerer Hub filhrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
A um__die Kugglum\a_ufspinde\ vor gefahrlichen Ggschwindigkeite_n w
Max. Anzahl an- Passender Programm-| Positioner-| Impuls- | Spannungs- . schiltzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung . . Seite keit b b Hub!
steverbarer Achsen eit bei vorgegebenem Hub).
Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental/ X o X 24VDC —49 (Anmerkung 3): Die grofte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X 549 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 9 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.
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BB schiitten (80mm breit) 100~1000mm | | JZUIBGURGIINY 55kg (orizontal)/20kg (vertikal) |

M Modellbezeichnung
(Beispiel)

Baureihe g Typ

RCP2 - SM -

Technische Daten der Modelle

Enkoder-Typ

Motor Gewindesteigung Steuerung

-1000- P1

Kabellange

| - PM - 10

Optionen

B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaf des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

i Geschwindigkeit i B
Modell Encoder-Typ ste?giﬁlg (zr?'n.m) (in Schritt:'nuvl;n 50mm) (Anr(nrﬁm;g 1) Horizzl:)l:;l:rzig(: nT,::I:il;;?(i;) gen\{avllj?gfémgm)
RCP2-SM-O-PM-204% % %-P1-A- ] 20 10~666 (600) 40~10 5~05
RCP2-SM-O-PM-10% % %-P1-A- ] '”'XE’;‘;L‘FV 10 100~1000 5~333 (300) 50~4 12~2 0.02
RCP2-SM-O-PM-5 % %-P1-/- ] 5 1~165 (150) 55~10 20~05

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [J die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 16mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Umgekehrte Reverenzposition NM —33 Linearfuhrung Im Grundrahmen integriert
Zulassiges Lastmoment Ma: 36.3Nm  Mb: 36.3Nm Mc: 77.4Nm
Lange des Lastuberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 450mm oder weniger
Grundrahmen Material: geharteter Stahl
9
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCICI: Langenspezifikation, RCJCI: Roboterkabel
10
90
. . 4-M8, 10 tief
* Bei der alternativen Ausgangs- 5 5 Zg 1 75 240
PR 15| Kabelsteck-
position sind die Aomessungen verbinder *1
auf der Motorseite (Abstand zwi- ‘ T
schen dem mechanischen Ende P Llee W
und dem Ende der Referenz- 1% w3 ““I* I 1%
position) und die Abmessungen | e K
auf der dem Motor abgewandten
Seite vertauscht. 35 35 2-98H10, 10 tief
_ (L) Minimum 100 erforderlich
[z A 138
[ T80 S (Hub) (170) 30[14 116
73 ME. | SE. Origin )
3 (11 O
T e I I
A T [ [ | o )
~ i !
~IR S—t— B - ‘
9 .
IR = e T S AR
18 N X 100° T i
80 100 B 100 68
& & @ & & r
“q-’I ‘{* § 910 © ® &0 *1) Motorstrom- und E/A-Kabel
& & & & > B L anschliefen.
Kabeldetails siehe Seite 60.
Abmessungen der ) . ME: Mechanisches Ende
Bremse © 4-@5H10, 5 tief 43 D-M8, 10 tief SE: Ende des Fahrwegs
=] Referenzabmessungen sind in
%’ ] Klammern angegeben
ol @.! ® - & 7 *2) Bei der Bewegung des Schlittens
~NB ) v H + in die Referenzposition fahrt er zur
;',] %ﬂ‘ a@ (G I L I — Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt Position ME. Daher ist auf mogliche
und mit an den Motorstecker angeschlossen. Beriihrung mit Gegenstanden
80 in der Umgebung zu achten.
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
L 485 585 685 785 885 985 1085 1185 1285 1385
A 330 430 530 630 730 830 930 1030 1130 1230
B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg) 74 8.1 9.2 10.2 1.3 12.3 13.4 14.5 15.5 16.6
GMax. Steigung 20 666 (600) 515 515
eschw. "
gnm/s) Steigung 10 333 (300) 255 255
(Anm. 1) | Steigung 5 165 (150) 125 125
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Ein langerer Hub filhrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
A um die Kugelumlaufspindel vor gefahrlichen Geschwindigkeiten zu
Max. Anzahl an- Passender Programm-| Positioner-| Impuls- | Spannungs- : schitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung . » Seit it bei
steverbarer Achsen eite keit bei vorgegebenem Hub).
EkodeTg iy G| || AChtung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental/ X o X 24VDC —49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X —49 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
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Baureihe

M Modellbezeichnung Typ

(Beispiel)

Technische Daten der Modelle

RCP2 - SA5R-

Enkoder-Typ

Motor

- PM

ROBO
C CYLINDER

Steuerung

P1

Gewindesteigung

= 6 - 500 -

Kabelldnge g Optionen

B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméaf des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

Modell Enkoder-Typ Gewinde- | Hub Geschwindigkeit | Zuladung (Anmerkung 2) Wiederhol-
steigung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | g9enauigkeit (mm)
RCP2-SABR-0-PM-12-% % %-P1-A- [] 12 10~600 4 1
RCP2-SA5R-0O-PM-6-% % %-P1-A- [ '““Ari’;";ma'/ 6 50~500 5~300 8 25 002
RCP2-SA5R-0-PM-3-% % %-P1-A- [ 3 1~150 8 45

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [ die mdglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.1mm oder weniger
Umgekehrte Motorlaufrichtung R —33 Linearflihrung Im Grundrahmen integriert
Umgekehrte Reverenzposition NM —33 Zulassiges Lastmoment (Anm. 2) | Ma: 4.9Nm  Mb: 6.8Nm Mc: 11.7Nm
Lange des Lastliberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 150mm oder weniger
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCIOI: Léngenspezifikation, ROIC): Roboterkabel
6 Hub % .
. ' ve| Nse 40 on/|[NME'2
Bei der alternativen Ausgangs- 40 10 (2.8) 5[ 30 |5 [ (21
position sind die Abmessungen 26 |05 2-04H10, 6 tief | 55| 19_[[55 [[ 4-M4, 9 tief
auf der Motorseite (Abstand zwi- ‘ (
schen dem mechanischen Ende CR ] - E ® @
und dem Ende der Referenz- b 44 \ gﬂ,,,
position) und die Abmessungen o i = I
auf der dem Motor abgewandten 4 g
Seite vertauscht. @ o N
3
= Kabelsteck- / . ® @
g 05 8 05 verbinder *1 ‘ 76 6l 24 49
05 49
L
E———— T
e ;%
Abmessungen der Bremse # L y
i 7 *1) Motorstrom- und E/A-Kabel
anschlieBen.
Kabeldetails siehe Seite 60.
204H10, 5 tief C-M4, 7 tief gty ME: Mechanisches Ende
= SE: Ende des Fahrwegs
Referenzabmessungen sind in
ﬁ] é&ﬁt N t T Klammern angegeben
@ T > + - D ] *2) Bei der Bewegung des Schlittens
| s, in die Referenzposition féhrt er zur
Bx 1007 Position ME. Daher ist auf mdgliche
Beriihrung mit Gegenstanden
A 56 32 | in der Umgebung zu achten.
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehduse gefiihrt L 227 277 327 377 427 477 527 577 627 677
und mit an den Motorstecker angeschlossen. A 73 100 100 200 200 300 300 400 200 500
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
C 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 2.0 2.1 2.2 2.3 2.4 2.6 2.7 2.8 2.9 3.0
ax Steigung 12 600
eSchW. | Steigung 6 300
(MM5) [Sgng 150
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
Fy—— el Programm-| Positioner-] Impuls- | Spannungs- ] z j 5 (Anmerkung 2): Das L:fstmoment M betrégt 7,8 Nm bei einem Hub von 350 mm
Steuerung Fie Enkod betrieb betrieh Seite Achtun oder langer.
Stewerbarer Achisen nkodertyp etrie etrie steuerung | versorgung chtung (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betrégt 20 m. Die gewiinschte Lénge ist
RCP2-C 1 Achse Inkremental X o X 24VDG —49 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
RCP2-CG 1 Achse Absolut X O X —49

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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Baureihe

M Modellbezeichnung

Typ

(Beispiel) RCP2-SA6R- |

Technische Daten der Modelle

Enkoder-Typ

Motor

- PM -

Gewindesteigung

Steuerung

6 - 600- P1

Kabellange

Optionen

B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméan des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 1.1.

Modell Enkoder-Typ Gewinde- i g Hub %ﬁﬁﬂgwudggkf)“ 'Zuladung (Anmerk'ung 2 Wigder!nol-
steigung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | genauigkeit (mm)
RCP2-SA6R-O-PM-12-% % %-P1-A- 0 12 10~600 6 15~0.5
RCP2-SA6R-O-PM-6-% % *-P1-A- [ '"'Zimelnta'/ 6 50~600 5~300 12 3~2 002
RCP2-SA6R-O-PM-3-% % %-P1-A- [ sou 3 1~150 12 6~4

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [ die mdglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 310mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.1mm oder weniger
Umgekehrte Motorlaufrichtung R 33 Linearfihrung Im Grundrahmen integriert
Umgekehrte Reverenzposition NM —33 Zulassiges Lastmoment Ma: 8.9Nm Mb: 12.7Nm Mc: 18.6Nm
Lange des Lastiiberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 220mm oder weniger
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOICI: Langenspezifikation, RCICT: Roboterkabel
[¢] 4 Hub 115 67
. " 27 3
* Bei der alternativen Ausgangs- ME| /IR SE. 60 Home/|N_ME"2
position sind die Abmessungen 43 10 3.1) _ 5 50 1.2
auf der Motorseite (Abstand zwi- @ jﬁ 2:05H10, 6 tief _QT.L,Q, | 4-M5, 9 tief
schen dem mechanischen Ende 5o T = =~ = 3 Y
und dem Ende der Referenz- = o L @ = |l +
P h ] @ ; = = _[[®
position) und die Abmessungen © 17 6] [ « (o
auf der dem Motor abgewandten oo 5 [ ] B — 0 o T
Seite vertauscht. S - &
. @@ 7 |
© Kabelsteck-
verbinder *1 / ‘ | | ® @
2 ‘ (240) 76 624 50
15) 48 |05 L
15 50
- [ —— ) [—— ]
T &= E‘%
it N
Abmessungen der Bremse - iy
*1) Motorstrom- und E/A-Kabel
_ _ anschlieBen.
D-@4H10, 5 tief C-M5, 9 tief ST Kabeldetails siehe Seite 60.
= ME: Mechanisches Ende
% x SE: Ende des Fahrwegs
FD = & o o R4 o & Referenzabmessungen sind in
= 4 4 Klammern angegeben
E =% © A © * o & | 4 *2) Bei der Bewegung des Schlittens
N in die Referenzposition fahrt er zur
Bx 100 Position ME. Daher ist auf magliche
A 75 19.5| 32 Beriihrung mit Gegenstanden
in der Umgebung zu achten.
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 248 298 348 398 448 498 548 598 648 698 748 798
A 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefiihrt B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
und mit an den Motorstecker angeschlossen.
C 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16
D 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
Gewicht(kg) | 23 | 25 | 26 | 27 [ 29 | 30 [ 32 [ 33 [ 34 [ 36 [ 37 [ 39
Max, |Steigung 12 600 540
Geschw. | Steigung 6 300 270
() [Sgmga 150 135
A Anmerkung 1): Ein léngerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
Technische Daten der Steuerung ¢ o) um diegu i Vurggeféﬁr”chen Pl tioii Zu
" A schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung Max. Anzahl an- Passender Progra_mm- Posm(_mer- Impuls- | Spannungs- Seite Keit bei vorgegebenem Hub).
steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung | (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
- X X 49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabelldnge betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RCP2-C 1 Achse Inkremental o 24VDC i in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
RCP2-CG 1 Achse Absolut X [¢] X — 49
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H Modellbezeichnung

(Beispiel)

RCP2

Technische Daten der Modelle

Baureihe

Typ

-SA7R- |

Enkoder-Typ

Motor

- PM -

Gewindesteigung

8 -

ROBO
C CYLINDER

Steuerung

800 - P1

Kabellange

Optionen

B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaB des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

oo Geschwindigkeit Zuladung (Anmerkung 2 i b
Model Srkee 2= ste?giﬁlg C(irim) (in Schritt:‘nuvlgn 50mm) (Am("n?:rlf;’sr)'g R Horizontal (39() Venika?(k;) gen\{a\lix?:lfe:m;m)
RCP2-SA7R-O-PM-16-% % *-P1-A- ] 16 10~533 <400> 25~4 5~1
RCP2-SA7R-O-PM-8- % *-P1-A- ] '”'X‘;meln:al/ 8 100~800 5~266 35~7 10~15 0.02
RCP2-SA7R-O-PM-4-% % *-P1-A- ] sou 4 1~133 35~20 15~3

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, g12mm, gerolit C10
Bremse B —33 Spiel 0.1mm oder weniger
Umgekehrte Motorlaufrichtung R — 33 Linearfihrung Im Grundrahmen integriert
Umgekehrte Reverenzposition NM —-33 Zulassiges Lastmoment Ma: 13.9Nm  Mb: 19.9Nm Mc: 38.3Nm
Lange des Lastlberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 230mm oder weniger

Grundrahmen

Material: oberflachenbehandeltes Aluminium

Kabellange (Anmerkung 3)

N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOICI: Léngenspezifikation, RCJCI: Roboterkabel

1 Hub
3
) . g 50 14 E| A
* Bei .d.er aI?erna}wen Ausgangs 33 | 105 (48 [NSE 2-@5H10, 10 tief 3) 4-M5, 10 tief
position sind die Abmessungen — i
auf der Motorseite (Abstand zwi- Bjﬁ—; L ’% i 7 ¢ ¢
schen dem mechanischen Ende I :
und dem Ende der Referenz- ) M E |
- ) I
position) und die Abmessungen oo o | J o
auf der dem Motor abgewandten At 9 e
Seite vertauscht. *€e
8
E ® @
o 412 60
0.5 60 |05
3 61 —
*1) Motorstrom- und E/A-Kabel
anschlieBen.
. Kabeldetails siehe Seite 60.
Abmessungen der Bremse D-04H10, Stief _C-M5, 9 tef S ME: Mechanisches Ende
SE: Ende des Fahrwegs
g ¥¢ o \ o 4 o 4 Referenzabmessungen sind in
9} AW & & Klammern angegeben
E = ) s ) Py 5 @ *2) Bei der Bewegung des Schlittens
[ in die Referenzposition fahrt er zur
T Bx 100" Position ME. Daher ist auf mdgliche
A 80 18] 51 Beriihrung mit Gegenstanden
b in der Umgebung zu achten.
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
o Hub 100 200 300 400 500 600 700 800
2 L 350.2 | 450.2 | 550.2 | 650.2 | 750.2 | 850.2 | 950.2 | 1050.2
51 A 100 200 300 400 500 600 700 800
B 0 1 2 3 4 5 6 7
. c 6 8 10 12 14 16 18 20
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefiihrt
und mit an den Motorstecker angeschlossen. D 8 3 3 3 3 s 3 3
Gewicht (kg) | 3.3 3.8 42 47 5.1 5.6 6.0 6.5
Max, | Steigung 16 533 <400> 480 <400:
Geschw. | Steigung 8 266 240
(mm/s) "
Steigung 4 133 120
q (Anmerkung 1): Ein langerer Hub filhrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
Technische Daten der Steuerung um die Kugelumlaufspindel vor geféhrlichen Geschwindigkeiten zu
o A schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung Max. Anzahl an- Passender Progrqmm- Posmqner- Impuls- | Spannungs- Seite Keit bei vorgegebenem Hub).
steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung | (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse X o X — 49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betrégt 20 m. Die gewiinschte Lénge ist
Inkremental 24VDC in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X — 49

* Siehe Seite 9 bezlglich weiterer zu beachtender Punkte.
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.Modellbezeichnung Baureihe g Typ m Enkoder-Typ g Motor g Gewindesteigung Hub Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2- SSR - | - PM - 6 - 600- P1 B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaf des auf den Schlitten (die Schubstange)

wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.
i Geschwindigkeit Zuladung (Anmerkung 2 Wiederhol-
Modell Enkoder-Typ ste?gelmg ?;m) (in SchrittTnuvt(:n 50mm) (Anrprﬁm:sr)mg R Horizontal (ig() Venika?(k;) genau?glfeit?mm)
RCP2-SSR-O-PM-12% % %-P1-A- ] 12 10~600 (440) 20~55 4~05
RCP2-SSR-O-PM-6% % %-P1-A- (] '”'X’Zg‘jz:a'/ 6 100~600 5~250 20~25 5~05 0.02
RCP2-SSR-O-PM-3% % %-P1-A- (] 3 1~105 30~20 10~1.5

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 10mm, gerolit C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Umgekehrte Motorlaufrichtung R — 33 Linearfuhrung Im Grundrahmen integriert
Umgekehrte Reverenzposition NM ~33 Zulassiges Lastmoment Ma: 14.7Nm  Mb: 14.7Nm Mc: 33.3Nm
Lange des Lastuberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 300mm oder weniger
Grundrahmen Material: geharteter Stahl
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCIOJ: Langenspezifikation, RCIC): Roboterkabel

Y

. ) 12 (A) (67)
* Bei der alternativen Ausgangs- 25 S (Hub) (126) 2510 (57)
position sind die Abmessungen M.E. S.E. 126
auf der Motorseite (Abstand zwi- 55 N5 60 Qrigin M.E. *2
schen dem mechanischen Ende 415 105 2-@5H10, 10 tief 5| 50 .| 5 |4M5,10 tief 5 \|
und dem Ende der Referenz- N 27, |1 ol .32 19
position) und die Abmessungen | ‘_ﬂ
auf der dem Motor abgewandten el [ o = + 5
i | ~ pAj il 8
Seite vertauscht. &8 =3 ,,g Blg gim 1 e —10,
S o I = 28
s°
w0 . €iﬁj | 195 21 105 =
2 —
_ﬁ *1) Motorstrom- und E/A-Kabel anschlieBen. Kabelsteck- / 4 s‘%
1 Kabeldetails siehe Seite 60. verbinder 1
@
1275 |
I ™ = = 3
50 + L 1 : 3
: e - i E;
3}
NER *2) Bei der Bewegung des Schlittens
in die Referenzposition fahrt er zur
Position ME. Daher ist auf mog-
= 3 3 = - - liche Berihrung mit Gegenstanden
= | — 5 & [ — Yy - in der Umgebung zu achten.
3 > 3 £ EN| .
! o | + ME: N Ende
SE: Ende des Fahrwegs
4-04H10, 5 tief 100 B 100 D-M5, 8tief  Referen: sind in
Abmessungen der Bremse 18 N X 100° c N X 100° 18 Klammern angegeben
55 B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
- 53 Hub 100 200 300 400 500 600
L7, 36.5 L 355 455 555 655 755 855
1 — A 276 376 476 576 676 776
o » o @f“ / ’F—/ B 40 140 240 340 440 540
@ & 5 B / © 40 140 40 140 40 140
% i T L D 8 8 12 12 16 16
] ! N 1 1 2 2 3 3
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefiihrt Gewicht (kg) 4.1 4.7 54 6.1 6.7 74
und mit an den Motorstecker angeschlossen. Max, | Steigung 12 600 (440) 470 (440)
Geschw. g
() Steigung 6 250 230
(Anm.1) | Steigung 3 105 105

q (Anmerkung 1): Ein langerer Hub filhrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
Technische Daten der Steuerung 2 um die Kugelumlaufspindel vor gefahrlichen Geschwindigkeiten zu

" schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung | MexAnzzhian Passender Programm-| Positioner-| - Impuls- | Spannungs- Seite Keit bei vorgegebenem Hub).
steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung| versorgung Achtung| (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
X X [e) X — 49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RACP2:-C 1 Achse Inkremental 24VDC in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X — 49

* Siehe Seite 9 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.
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ROBO
C CYLINDER

| RGNS Baureihe @ Typ @ Enkoder-Typ g Motor @ Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2-SMR- | - PM - 10 -1000- P1 B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaB des auf den Schlitten (die Schubstange)

wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.
Modell Encoder-Typ Qewinde- . . fiub ?ﬁﬁmﬂ’ﬂgk%" Zuladung (Anmerkung 2) Wigderhol-
steigung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | 9enauigkeit (mm)
RCP2-SMR-O-PM-20+ % %-P1-A- ] 20 10~600 (333) 23~1 3~05
RCP2-SMR-O-PM-10+ % %-P1-A-[] Inﬁz?;ﬂ:av 10 100~1000 5~300 (250) 28~4 9~05 0.02
RCP2-SMR-O-PM-5% % %-P1-A- ] 5 1~166 (140) 55~15 20~0.5

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [J die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @16mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Umgekehrte Motorlaufrichtung R —33 Linearfuhrung Im Grundrahmen integriert
Umgekehrte Reverenzposition NM —33 Zulassiges Lastmoment Ma: 36.3Nm  Mb: 36.3Nm Mc: 77.4Nm

Lange des Lastuberhangs Ma/Mb/Mc Richtung: 450mm oder weniger
Grundrahmen Material: geharteter Stahl
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCIOJ: Langenspezifikation, RCIC): Roboterkabel

o @

(67
* Bei der alternativen Ausgangs- Ts0 S (Hub) (170) 30_|1 P (67)
position sind die Abmessungen 170 M‘E "

auf der Motorseite (Abstand zwi- 70 IME. | SE.  2.08H10, 90 | Origin
schen dem mechanischen Ende 55 |1 ‘ / 5 10 tief 7.5 75 7.5 | 4-M8, 10 tipf 5\

und dem Ende der Referenz- 34_ | |05 15 45 15
position) und die Abmessungen
auf der dem Motor abgewandten

I ;Bﬁi\g*g ;i B e | g
: 1 ‘
Seite vertauscht. 3 | } olge ;I _ } H % 5 ¢ + ®
©
~

165

6
75\

35_|20] 35 .
Kabelsteck- T @ ¢ |

verbinder *1

*1) Motorstrom- und E/A-Kabel anschlieBen.
Kabeldetails siehe Seite 60.

2

T (I ] j
G —— jr
= *2) Bei der Bewegung des Schlittens
C k3 k3 k-3 -2 e K3 in die Referenzposition fahrt er zur
Q) 7 OO —--— ® ———— OO Position ME. Daher ist auf mog-
- & e liche Bertihrung mit Gegenstanden
in der Umgebung zu achten.
Abmessungen der Bremse ~_4-@5H10, 5 tief D-M8, 10 tief
100 B 100 ME: Mechanisches Ende
N X 100° SE: Ende des Fahrwegs
Referenzabmessungen sind in
Klammern angegeben
43 B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
0.5 7+—/ Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
8 3 - / L 414 | 514 [ 614 | 714 | 814 | 914 [ 1014 [ 1114 | 1214 | 1314
& A 330 | 430 | 530 | 630 | 730 | 830 | 930 | 1030 | 1130 | 1230
B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
und mit an den Motorstecker angeschlossen. N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg) 7.9 9.0 10 11.1 121 13.2 14.3 15.3 16.4 17.4
Max. | Steigung 20 600 (333) 515 (333)
G(m;’ Steigung 10 300 (250) 255
(Anm.1) | Steigung5 166 (140) 125

: (Anmerkung 1): Ein langerer Hub filhrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
Technische Daten der Steuerung c um die Kugelumlaufspindel vor gefahrlichen Geschwindigkeiten zu

schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-

Passender Programm-| Positioner- | Impuls- | Spannungs- . e
Steuerung | MaxAnzahian- ; » Seite keit bei vorgegebenem Hub).
teverharer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb _|steuerung | versorgung Achtung (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental X [e) X 24VDC —49 (Anmerkung 3): I_J\e groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
RCP2-CG 1 Achse Absolut X I5) X 49 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 9 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.
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B Schubstange (25mm breit)| [JGBINY 25~100mm | |ZUEGURGIINNY ko (horizontal)/2.5kg (vertkal) |

| RV EGIIIES Baurcihe g Typ @ Enkoder-Typ g Motor g Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2 - RPA - I - PM - 1 - 100 - P
. * Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geman des auf den Schlitten (die Schubstange)
Technische Daten der Modelle wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.
; al Geschwindigkeit | Zuladung (Anmerkung 2) i Wiederhol-
Modell Encoder-Typ Gewindestei-| Hub (Anmerkung 1) : : Maximale ot
qung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mmis) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | Schubkraft (N) |genauigkeit (mm)
RCP2-RPA-O-PM-1-% % %-P1-A- ] Inkremental/ 1 25~100 1~25 7 2.5 100 0.02
Absolut

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die mdglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @6mm, gerollt C10
Mit Flansch FL — 33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Montagefu3 FT — 33 Lebensdauer 2.000 km
(Anmerkung) Der RPA-Typ ist nicht mit Bremse erhéltlich. Durchmesser/Schubstange @12mm
Rotationspiel/Schubstange +2.1°
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCICJ: Langenspezifikation, RCIC): Roboterkabel

* Aufgrund seiner Struktur ist

der Schubstangentyp nicht *1) Motorstrom- und E/A-Kabel anschlieBen.
mit entgegengesetztem Kabeldetails siehe Seite 60.
Referenzpunkt erhaltlich.

Kabelsteckverbinder *1

12 — ,
M8x 1.25 i @

T g ‘
o
9 O ef-———1— @
RS
_} > t *2) Bei der Bewegung des Schlittens
. T . (2.5) in die Referenzposition féhrt er zur
4-M3, 6 tief ME "2 : Position ME. Daher ist auf mog-
ME SE W 47 liche Beriihrung mit Gegensténden
14 A 19 61 12.5 in der Umgebung zu achten.
N2 1
() ST L 100 erforderlich ME: Mechanisches Ende
Home

SE: Ende des Fahrwegs
Referenzabmessungen sind in
Klammern angegeben

< o
u_o_‘ 4-M3, 6 tief Lﬁ—‘

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

Hub 25 50 75 100
A 75 100 125 150
L 157.5 182.5 207.5 232.5
Gewicht (kg) 0.4 0.5 0.6 0.7
Maximale i
oo | Steigung 1 25
(mm/s)
n (Anmerkung 1): Ein langerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
Technische Daten der Steuerung um die Kugelumlaufspindel vor gefahrlichen Geschwindigkeiten zu
P & ) Positi | | A schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung | Max Anzaflan- assencer rggra.mbm- obs ! I(.m: I-( Impuls- | Spannungs- | - ¢ . Keit bei vorgegebenem Hub).
steuerbarer Achsen Enkodertyp etrie etrieb | steuerung | versorgung Achtung| (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental X (e} X 24VDC —49 (Anmerkung 3): I_Jie groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lénge ist
RCP2-CG 1 Achse Absolut % o X 549 in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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ROBO
CYLINDER

BB schubstange (35mm brei)| [EUBIY 50-200mm | [ZUIGGURGIIIY 30kg (horizontal)/10kg (vertikal) |

M Modellbezeichnung

(Beispiel)

Baureihe

Typ

RCP2- RXA -

Technische Daten der Modelle

Enkoder-Typ

Motor

| - PM-

Gewindesteigung Hub Steuerung

5 - 200 -

P1

Kabellange

Optionen A

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaf des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

: Gewindestei- Hub Geschwin- Zuladung (Anmerkung 1) Maximale Wiederhol-
Modell Enkoder-Typ gung (mm) | (in Schritten von 50mm) | digkeit (mm/s) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Schubkraft (N) | genauigkeit (mm)
RCP2-RXA-O-PM-5% % %-P1-A- ] Inkremental/ 5 0~200 5~187 15~2 6~1 735 002
50~ X
RCP2-RXA-O-PM-2.5% % %-P1-A- ] Absolut 25 1~114 30~4 10~2 156.8

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [J die mdglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Bezeichnung Code Seite
Mit Flansch FL —33
Mit Montagefuf3 FT —33

(Anmerkung) Der RPA-Typ ist nicht mit Bremse erhéltlich.

Gemeinsame technische Daten

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @8mm, gerolit C10
Spiel 0.05mm oder weniger

Lebensdauer —

Durchmesser/Schubstange @22mm

Rotationspiel/Schubstange +1.5°

Grundrahmen

Material: oberflachenbehandeltes Aluminium

Kabellange (Anmerkung 2)

N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCICI: Léngenspezifikation, RCJCI: Roboterkabel

* Aufgrund seiner Struktur ist
der Schubstangentyp nicht
mit entgegengesetztem
Referenzpunkt erhaltlich.

4-M4, 10 tief

o} o o
—

hL(®
A”“Q

14|

28

15 35

SE  Ref.-Pkt. (Home)

5
31.5 {4
22 L
\l‘ 7.5 (Width across flats)
[

@32
@22

M10X1.25

2
ST

"1

Kabeldetails siehe Seite 60.

| —"

90.5

Motorstrom- und E/A-Kabel anschlieBen.

P

Kabelsteck-

1
Minimum 100 erforderlich

verbinder *1

*2) Bei der Bewegung des Schlittens
in die Referenzposition féhrt er zur

al Position ME. Daher ist auf mdg-
¢ ¢ $ liche Beriihrung mit Gegenstédnden
N i S in der Umgebung zu achten.
ME: Mechanisches Ende
o 4 4 % SE: Ende des Fahrwegs
‘ ‘ ‘ ‘ Referenzabmessungen sind in
20 | NXs0" | 30 | n-M4, 6 tief Klammern angegeben
r Mafe der Sechskantmutter —‘
i i
\ »T%e 7 Miox1.25 |
1 1
| @ | | Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
i i Hub 50 100 150 200
‘ ‘ | 112.5 162.5 212.5 262.5
””””””””” o L 203 253 303 353
N 1 2 3 4
n 8 10 12
Gewicht (kg) 0.8 0.95 1.1 1.25
Maximale | Sei
Pt [ Steigung5 187
(mmis) [Steigung 25 114
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
— A (Anmerkung 2): Die groBte Kabelldnge betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
Steuerung Max. Anzahl an- Passender Progra_mm— Posmgner— Impuls- | Spannungs- Seite in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung
RCP2-C 1 Achse Inkremental X o X 24VDC —49
RCP2-CG 1 Achse Absolut X [¢] X —49

* Siehe Seite 9 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.
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B schubstange (45mm breit)| 50~300mm | ZUIGGURGIIINY 40kg (horizontal)/19kg (vertical) |

H Modellbezeichnung

Baureihe @ Typ

(Beispiel) RCP2-RSA

Technische Daten der Modelle

Enkoder-Typ

Motor

- PM -

Steuerung

P1

Gewindesteigung

5 - 300 -

Kabellange

Optionen

B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméan des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

Modell Enkoder-Typ | Gewindestei “Hub Gsschviinﬂigk%it Zuladung (Anmerkung 2) Maximale Wiederhol-
gung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mmls) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | Schubkraft (N) | genauigkeit (mm)
RCP2-RSA-O-PM-10+ % %-P1-A-[] 10 10~458 25~5 45~05 150
RCP2-RSA-O-PM-5% % *-P1-A- 'nkArf)?;E:aV 5 50~300 5~250 40~10 12~2 284 0.02
RCP2-RSA-O-PM-2.5% % %-P1-A- (] 25 1~125 40 19~25 358

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

meinsame technische Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @8mm, gerolit C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Flansch FL —33 Lebensdauer —
Mit Montagefu3 FT —33 Durchmesser/Schubstange | 22mm
Rotationspiel/Schubstange +1.5°
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabelldnge (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCOCJ: Léngenspezifikation, RCICT: Roboterkabel
35
* Aufgrund seiner Struktur ist 2321 .5 4 (240) N
der Schubstangentyp nicht 7.5 (Width across flats) 1

mit entgegengesetztem
Referenzpunkt erhéltlich.

o)
=
K o [o)
SEEEIES .
L& J
L14]
17 A
34
2.5 45 H2.5
7,
7 3 0
o — |
43 ‘ ‘ i ‘
7.3 !

Detailansicht von A

Kabelsteck-
verbinder *1

57

MaBe der Sechskantmutter

]

6 171 M10X1.25

i

=
o)

m

AuBenansicht mit Bremse

/

"

47
46.5

Minimum 100 erforderlich

0.5

58

86.5

*1) Motorstrom- und
E/A-Kabel anschlieBen.

* Die MaBe in runden Klammern ()
beziehen sich auf den Bremsen-
typ, die in eckigen Klammern <>

Kabeldetails siehe Seite 60.

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

auf eine vertikale Anwendung

*2) Bei der Bewegung des Schlittens
in die Referenzposition féhrt er zur

Hub 50 100 150 200 250 300 Position ME. Daher ist auf mog-
i 1125 162.5 2125 262.5 3125 362.5 ::fngﬁﬁgg‘;ﬂ% g"‘Z'L ggﬁfgﬁtﬁ"de"
L 199(257) | 249(307) | 299 (357) | 349 (407) | 399 (457) | 449 (507) ME: Mechanisches Ende
Gewicht (kg) 1.35(1.75) 1.6 (2) 1.85 (2.25) 2.1 (2.5) 2.35 (2.75) 2.6 (3) gEf Ende (:)es Fahrwegs i
- eferenzabmessungen sind in
Maximale | Steigung 10 458 458 350 Klammern angegeb%n
Gesr::\;lw. Steigung 5 250 237 175
() T equng25 125 <110> 118 87
. (Anmerkung 1): Ein [édngerer Hub fiihrt zu einer geringeren Maximalgeschwindigkeit,
Technische Daten der Steuerung um die Ku indel vor gefihrlichen G indigkeiten zu
" A schiitzen (siehe die Tabelle oben bzgl. der maximalen Geschwindig-
Steuerung Max. Anzahl an- Passender Progra_mm- Posmt_)ner- Impuls- | Spannungs- Seite keit bei vorgegebenem Hub).
steuerbarer Achsen Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung | (Anmerkung 2): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
RCP2-C 1 Achse Inkremental X [e) X —49 (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betrégt 20 m. Die gewiinschte Lénge ist
24VDC in Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).
RCP2-CG 1 Achse Absolut X (€] X — 49

25 RCP2

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.



BB schubstange (64mm breit)] [UBIY 50-300mm | [ZUIGGURGHINNY 55kg (horizontal)/26kg (vertikal) |

Baureihe

M Modellbezeichnung

(Beispiel)

Typ

RCP2-RMA -

Technische Daten der Modelle

Enkoder-Typ

Motor

- PM -

Gewindesteigung

Steuerung

8 -300- Pt

Kabelldnge

Optionen

B

ROBO
€C CYLINDER

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gemaf des auf den Schilitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

Modell Enkoder-Typ Gewindestel- | Hub Geschwindig- Zuladung (Anmerk_ung 1) Maximale Wiederhol-
gung (mm) | (in Schritten von 50mm) | - keit (MM/s) | o rizontal (kg)| Vertikal (kg) | Schubkraft (N) | genauigkeit (mm)
RCP2-RMA-O-PM-16+% % %-P1-A- (] 16 10~450 40~10 5~1 240
RCP2-RMA-O-PM-8% % %-P1-A- ] Inkremental/ 8 50~300 5~210 50~30 175~15 470 0.02
RCP2-RMA-O-PM-4+%* %-P1-A- (] Absolut 4 1~130 55~35 26~15 800

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [I die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @12mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Flansch FL —+33 Lebensdauer
Mit Montagefu3 FT —33 Durchmesser/Schubstange 230mm
Rotationspiel/Schubstange +1.0°
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 2) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOICI: Léngenspezifikation, REICI: Roboterkabel
, ) 42 6.4
* Aufgrund seiner Struktur ist 305 L (240) |
der Schubstangentyp nicht 9.5 (Width across flats) ‘ ‘
mit entgegengesetztem
Referenzpunkt erhaltlich. A J Kabelsteck-
verbinder *1
288
3§88 *1) Motorstrom- und
— E/A-Kabel anschlieBen.
h } [ Kabeldetails siehe Seite 60.
M14 X 1.5
_ 4-M8, 15 tief _
‘: o o
° =
AV
EEHR X " R
- Wy S
- Ref.-PKt
N ef.-Pkt.
(N, ME || SE e
19, 4.8 4\
25 A ST 52 112
50 L |
2 64 2 Minimum 100 erforderlich

Detailansicht von A (2:1)

[ MafBe der Sechskantmutter —--

M14 X 1.5

22

B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit

AuBenansicht mit Bremse

64
63.5

3 L

112

* Die MaBe in runden Klammern ()
beziehen sich auf den Bremsen-
typ, die in eckigen Klammern <>
auf eine vertikale Anwendung

*2) Bei der Bewegung des Schlittens
in die Referenzposition féhrt er zur

Hub 50 100 150 200 250 300 Position ME. Daher ist auf mog-
liche Beriihrung mit Gegensténden
! 138 188 238 288 338 388 in der Umgebung zu achten.
L 250 (322.5) 300 (372.5) 350 (422.5) 400 (472.5) 450 (522.5) 500 (572.5) ME: Mechanisches Ende
Gewicht (kg) 3.1(3.98) 3.6 (4.48) 4.1(4.98) 4.6 (5.48) 5.1 (5.98) 5.6 (6.48) gE} Ende %es Fahrwegs "
- 7 eferenzabmessungen sind in
Maximale Stelgung16 450 <400> Klammern angegeben
G(;mv)l Steigung 8 210
Steigung 4 130
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Zuladung bei Nenn-Beschleunigung (siehe Seite 9).
- T Programm- | Positioner- | Impuls S A (Anmerkung 2): Die groBte Kabellange betrégt 20 m. Die gewiinschte Lange ist
Sty BRI L o - ) i in Metern anzugeben (z B. X08 = 8 m).
CUEIUNG | yoerharerAchsen | Enkodertyp betrieb betrieb |steuerung | versorqung | St Achtung oeben( )
RCP2-C 1 Achse Inkremental X o X —49
24VDC
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X —49

* Siehe Seite 9 bezliglich weiterer zu beachtender Punkte.
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| RIS Baurcine @ Typ @ Enkoder-Typ g Motor g Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2-RSGS- | - PM - 5 -300- Pt B
* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméaB des auf den Schlitten (die Schubstange)
Technische Daten der Modelle wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.
Modell Enkoder-T C ol oal e (?R?I(;:l]ewrwl?r:gkﬁt Zuladung (Anmerking £) Waximale Wiedethol

YP'| qung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mm/s) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Schubkraft (N) genauigkeit (mm)
RCP2-RSGS-O-PM-10- % % %-P1-A- ] 10 10~458 25~0.5 3.5~0.5 150
RCP2-RSGS-O-PM-5-%x%-P1-A-[1 | Inkremental/ 5 50~300 5~250 35~1 11~05 284 0.02
RCP2-RSGS-O-PM-2.5% % %x-P1-A- ] Absolut 25 1~125<114> 4~15 18~1.5 358

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @8mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Flansch FL —33 Flhrung Einzelfihrung @10mm
Mit Montagefuf3 FT —33 Durchmesser/Schubstange @22mm
Rotationspiel/Schubstange +0.05°
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabelldnge (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, X(OCJ: Léngenspezifikation, RCICT: Roboterkabel

Abmessungen
r | ]
= ——#{—T
n
{ [
st
2 (von Position ME nach Home)
14 (Position bei Ausfahren der Schubstange bis SE)
Breite der Achse 45
20 1 63 st+14
0.5, 44 0.5 6.5
=
9|
a | 0O+ =5
[ N~
(=] -
)|
[ o e 7 Rt !
= &0 @
= @Q N\ )
HI @)L : 1 B
5
3
7N
5 = |
o]
o 20, 65 12 tief C L 865
T-Nut Lochabstand: 17 30
- Minimum 100 erforderlich
* Die MaBe in runden Klammern ()
beziehen sich auf den Bremsen- |_ - -— MaBe der T-Nut — . __l M4
. . T typ, die in eckigen Klammern <>
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit ayu'; eine \,emk;ﬂe Anwendung : : @ B
Hub 50 100 150 200 250 300 | |
| 112.5 162.5 212.5 262.5 312.5 362.5 H H D‘GJ—L‘ "Hé
L 199(257) 249 (307) | 299 (357) | 349(407) | 399 (457) | 449 (507) | | M4 MaBe der Sechskantmutter
Gewicht (kg) 1.8 2.1 24 27 2.9 32 |_ |
Maximale | Steigung 10 458 458 % |\ TTrTrrTmmrrTm T
Ges'tr:';lw. Steigung 5 250 237 175
) | Sequng 25 125<114> 118 <114> 87
A (Anmerkung 1): Die Werte in Klammern beziehen sich auf eine vertikale Anwendung.
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 2): Die Last-Beschleunigung betrégt 0.2 G. Diese Angaben gelten nur fiir
o ine mit einer Fiihrung ausgeriisteten Achse, wo das volle Gewicht der
Max. Anzah an- Passender | Programm-| Positioner-| Impuls- | Spannungs- A eine mit eine | USgerUsteten Achse, W
Steuerung p i Seite Nutzlast horizontal anféllt (keine zusétzliche Filhrung notwendig).
SEEHE T Sk EslaiD LEIED GG ||SHELETITg || @y Achtung | (anmerkung 3): Die gréBte Kabellinge betragt 15 m fir den Absolut-Enkoder und 20 m
RCP2-C 1 Achse Inkremental X [®) X —49 fiir den Inkremental-Enkoder. Die gewinschte Lénge ist in Metern
24VDC
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X — 49 anzugeben (z. B. X08 =8 m).

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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M Modellbezeichnung

(Beispiel)

Baureihe

RCP2-RMGS - |

Typ g Enkoder-Typ

Technische Daten der Modelle

Motor

- PM -

Gewindesteigung

8

Steuerung

-300- Pt

Kabelldnge

Optionen

B

ROBO
€C CYLINDER

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert gema des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

. n G igkeit|  Zuladung (Anmerkung 2 i i -
Modell Enkoder-Typ Ggmg?r?lsrﬁ (inSchritt?nuvlt)msomm) & (mr;,,s)'” Hor:Jzz::algzk(g) ?/e,:ikgm ()kg) Scm;ll(mtlim gen‘{a\/:u?gf;irﬁlmm)
RCP2-RMGS-O-PM-16% % %-P1-A- [ 16 10~450<400 3~1 4~05 240
RCP2-RMGS-O-PM-8% % %-P1-A- ] Inkremental/ 8 50~300 5~210 4~15 16~1 470 0.02
RCP2-RMGS-O-PM-4 % %-P1-A- [ Absolut 4 1~133 5~2 24~05 800

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [ die mdglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, g12mm, gerollt C10
Bremse B —+33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Flansch FL —33 Fihrung —— Einzelfihrung @10mm
Durchmesser/Schubstange 230mm
Rotationspiel/Schubstange +0.05°
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCICJ: Langenspezifikation, RCICI: Roboterkabel
I |
e e — e — g —
I ! !
| —
ME SE Home ME
(4.8) 4 st
st 54 st+72 \ 4 (von Position ME nach Home)
. 14 (Position bei Ausfahren der Schubstange bis SE)
Breite der Achse: 64
05 63 05 0 .25 19, 675 __ st+14.5 16
- B
T ]
el
e &° 7 4
- o
I <
2 0 Ot g 3
s 4 ©)
& w0
S q 9 - "
t t
|
P 112
3 30 ©
T-Nut Loch- 40 6-M6 15 tief
abstand: 25 Minimum 100 erforderlich
_ _ ___MaBe der T-Nut .
* Die MaBe in runden Klammern () —I
beziehen sich auf den Bremsen-
. . o typ, die in eckigen Klammern <> ' 7 '
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit auf eine vertikale Anwendung ' r '
Hub 50 100 150 200 250 300 ! 1 — ! THo
| 138 188 238 288 338 388 ' 6.5 © ' M MaBe der h antmutt
L 250 (322.5) | 300 (372.5) | 350 (422.5) | 400 (472.5) | 450 (522.5) | 500 (572.5) | 105 2 | abe der sechskanimulter
Gewicht (kg) 3.6 4.4 5.0 55 6.1 6.6 h - b
Maximale| Steigung 16 450 <400> T
Geschw. i
= Ste!gungs 210
Steigung 4 133
: (Anmerkung 1): Die Werte in Klammern beziehen sich auf eine vertikale Anwendung.
Technische Daten der Steuerung (A 2): Die Last-Beschleuni betragt 0.2 G. Diese Angaben gelten nur fiir
g Max. Anzahl an- Passender Programm- | Positioner- [ Impuls- [ Spannungs- A eine mit einer Filhrung ausgeriisteten Achse, wo das volle Gewicht der
teuerung y : i Seitt Nutzlast horizontal anfallt (keine zusétzliche Fiihrung notwendig).
steuerbarer Achsen Enkode betrieb betrieb | steuerung | versorgun eite 9 9
ryp 9 aung AChtung (Anmerkung 3): Die groBte Kabellange betragt 15 m fir den Absolut-Enkoder und 20 m
RCP2-C 1 Achse Inkremental X o X 24VDC —49 fiir den Inkremental-Enkoder. Die gewiinschte Lange ist in Metern
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X —49 anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

* Siehe Seite 9 bezliglich weiterer zu beachtender Punkte.
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BB 5chubstange (35mm breit)| 50-200mm | | ZUISGURGIIINY 2 kg (horizontal) /9 kg (vertikal) |

H Modellbezeichnung

Baureihe @ Typ Enkoder-Typ

RCP2 -RXGD- |

Motor

- PM -

Gewindesteigung Hub

Steuerung

P1

Kabellange Optionen

(Beispiel)

Technische Daten der Modelle

5 - 200 -

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméan des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

Modell Enkoder-Typ | Gewndestei-l  Hub ?:?Ch"ﬂi"digke" Zuladung (Anmerkung 2) Maximale Wiederhol-
YP | gung (mm) (in Schritten von 50mm) (mms) Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Schubkraft (N) genauigkeit (mm)
RCP2-RXGD-O-PM-5% % %-P1-A- [ Inkremental/ 5 S0~200 5~187 1.5~0.5 5~0.5 735 002
RCP2-RXGD-O-PM-2.5% % %-P1-/\- (] Absolut 25 1~114 2~0.5 9~1 156.8 ’

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [ die moglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @8mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Flansch FL — 33 Flhrung Doppelfihrung @10mm
Mit Montagefu3 FT —33 Durchmesser/Schubstange @22mm
Rotationspiel/Schubstange +0.05°
Grundrahmen Material: oberflichenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCICJ: Langenspezifikation, RCICT: Roboterkabel
5 (Position bei Ausfahren der bis SE)
4-M4 8-M4 10 tief st .33 st+58 2 (von Position ME nach Home)
L3 3 __ 35 23 T -+ st
I | |
3 f Y B [
£ 3 & N o
b - @ — b =——- — - N
B
3
Bl lble o o%) By
5
— ‘ 23 gg 23 33 8 0 90.5
97 =~ L " .
' 105 ' Minimum 100 erforderlich
! 20 13 _ 53 L st+5 12.5
= I §
ﬁk [ — %{
g r— e
o]
0 R -,
™
& e
+—1+—- - Br-—-
3 * o &
0
mb,,,,ij, I A gy sy
] n-M4
|20 Nx 50P 30
* Die MaBe in runden Klammern ()
beziehen sich auf den Bremsen-
typ, die in eckigen Klammern <>
auf eine vertikale Anwendung
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit
Hub 50 100 150 200
| 112.5 162.5 212.5 262.5
L 203 253 303 353
N 1 2 3 4
n 6 8 10 12
Gewicht (kg) 1.1 1.3 1.4 1.6
Maximale i
e [ Stgng 187
(mmis) _[Steigung 25 114<133>
i (Anmerkung 1): Die Werte in Klammern beziehen sich auf eine vertikale Anwendung.
llechnischelDateniden Steuerung (A 2): Die Last-B betrégt 0.2 G. Diese Angaben gelten nur fiir
Max. Anzahl an- Passender Programm- Positioner- | Impuls- Spannungs- z N 5 eine mit einer Fuhvung“ausge_rustete‘rl\ A_chse, wo das volle Gewicht der
Steuerung erbarel o : Seite Nutzlast horizontal anféllt (keine zusétzliche Filhrung notwendig).
£ TS Elkodeibyp betrieb i) || SiEEIA || (R Achtung | (anmerkung 3): Die gréite Kabellnge betragt 15 m fir den Absolut-Enkoder und 20 m
RCP2-C 1 Achse Inkremental X o X 24VDC —49 fiir den Inkremental-Enkoder. Die gewdinschte Lange ist in Metern
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X — 49 anzugeben (z. B. X08 =8 m).

29 RCP2
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Baureihe Motor

- PM

H Modellbezeichnung Typ

(Beispiel) RCP2-RSGD - |

Enkoder-Typ

Technische Daten der Modelle

Gewindesteigung

= 5

ROBO
CYLINDER

- 300 -

Steuerung

Kabellange

P1

Optionen

B

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geman des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

Modell Enkoder-Typ Gewindestei- |~ Hub Geschwindi '1' .Zuladung (Anmerku.ng 2) Maximale Wiederhol-
gung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mmis)’  |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | Schubkraft (N) | - genauigkeit (mm)
RCP2-RSGD-O-PM-10- % % %-P1-A- ] 10 10~458 35~1 35~05 150
RCP2-RSGD-O-PM-5- %% -P1-A-[] Inﬁz?:lmav 5 50~300 5~250 45~2 11~05 284 002
RCP2-RSGD-O-PM-2.5- % %-P1-A- ] 25 1~125<114> 5~25 18~15 358

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, A die Kabellange, [J die méglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten
Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, @8mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Montagefuf3 FT 33 Fiihrung Doppelfihrung @10mm
Durchmesser/Schubstange @22mm
Rotationspiel/Schubstange +0.05°
Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XCICJ: Langenspezifikation, RCICT: Roboterkabel
0.1 & st
3
S 6.5
I =]
sl
El
J— |
- —@—— {8 — -
_ 14 (Position bei Ausfahren der bis SE)
M5 8-M5 12 tef 2 (von Position ME nach Home)
o 45.5 Unit width: 45 455 /. MZE' 2 st
E 1
= % O (O Q-
3 E N -
Sl3ls —fI 1—7 8[2 €1 IS
g NG -
2 \_ 30 30\ 30 4 86.5
il T N |
128 | Minimum 100 erforderlich
T-Nut
Lochabstand: 17
* Die MaBe in runden Klammern ()
beziehen sich auf den Bremsen- s
. . o . typ, die in eckigen Klammern < > |_ - — Mable der T-Nut — .- —| M4
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit auf eine vertikale Anwendung ! v !
Fub 50 100 150 200 250 300 | | Jﬁ H
| 1125 162.5 212.5 262.5 3125 362.5 H H s 3
L 199(257) | 249(307) | 299(357) | 349 (407) | 399 (457) | 449 (507) | | M MaBBe der Sechskantmutter
Gewicht (kg) 22 25 2.8 3.1 3.4 37 H H
Vaximale | Stéigung 10 458 458 350 L. - J
G(;mf)f Steigung 5 250 237 175
Steigung 2.5 125<114> 118 <114> 87
i (Anmerkung 1): Die Werte in Klammern beziehen sich auf eine vertikale Anwendung.
Technische Daten der Steuerung ( 2): Die Last-Besct betrégt 0.2 G. Diese Angaben gelten nur fiir
o !i ! eine mit einer Filhrung ausgeriisteten Achse, wo das volle Gewicht der
Steuerung Sgax nﬁ:ﬂ!ﬂ?‘” E ass: nder ngra-mm- Posmqner_ Impuls- | Spannungs- Seite Nutzlast horizontal anféllt (keine zusétzliche Filhrung notwendig).
uerarer Acnsen nkodertyp betrieb betrieb | steuerung Achtung | (Anmerkung 3): Die groBte Kabellinge betragt 15 m fiir den Absolut-Enkoder und 20 m
RCP2-C 1 Achse Inkremental X (@] X 24VDC —49 fiir den Inkremental-Enkoder. Die gewinschte Lange ist in Metern
RCP2-CG 1 Achse Absolut X o X —49 anzugeben (2. B. X08 =8 m)

* Siehe Seite 9 beziiglich weiterer zu beachtender Punkte.
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BB schubstange (64mm breit) 50-300mm | [ ZUISGURGIIIY 5 ko (orizontal) / 24 kg (vertikal) |

Baureihe

H Modellbezeichnung

(Beispiel) RCP2-RMGD- |

Typ

Motor

- PM -

Enkoder-Typ

8

Technische Daten der Modelle

Gewindesteigung Hub

- 300 -

Steuerung

P1

Kabellange

S

Optionen

Fl'

* Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Baureihe variiert geméan des auf den Schlitten (die Schubstange)
wirkenden Lastgewichtes. Siehe auch Korrelationsdiagramme Geschwindigkeit/Zuladung” Seite 10 und 11.

el Enkoder-Typ | Govindestei- | Hub ?ﬁiﬁ‘grﬂgkf" ?uladung (Anmerkllmg 2) Maximale Wiederhol-
gung (mm) | (in Schritten von 50mm) (mms) ~ |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | Schubkraft (N) | - genauigkeit (mm)
RCP2-RMGD-O-PM-16% % %-P1-A- (] 16 10~450<4005  4~1 4~05 240
RCP2-RMGD-O-PM-8% % *-P1-A- ] I”k);f)rsnjn:av 8 50~300 5~210 5~15 16~1 470 002
RCP2-RMGD-O-PM-4s % %-P1-A- [] ! 4 1~ 133 5~2 24~05 800

* Die oben genannten Modell-Bezeichnungen geben*** den Hub, /A die Kabellange, [ die mdglichen Optionen, O den Enkoder-Typ “I” oder “A” an.

Gemeinsame technische Daten

Bezeichnung Code Seite Antriebssystem Kugelumlaufspindel, 12mm, gerollt C10
Bremse B —33 Spiel 0.05mm oder weniger
Mit Flansch FL —33 Fuhrung Doppelfihrung @10mm
Durchmesser/Schubstange 230mm
Rotationspiel/Schubstange +0.05°
Grundrahmen Material: oberflichenbehandeltes Aluminium
Kabelldnge (Anmerkung 3) N: Kein Kabel, P: 1m, S: 3m, M: 5m, XOOI: Lingenspezifikation, ROCI: Roboterkabel
Abmessungen
67.5 st+14.5 16,
' 8
3 &
BE
M6 —-— ==
& =
019 L§J I et B B
M6 MaBe der Sechskantmutter
14.5 (Position bei Ausfahren der Schubstange bis SE)
4-M6 8:M6 15 tef st+72 / 4 (von Position ME nach Home)
st
© . 46.5 64 46.5 /
b E VA
© . O (2
@ & & il w
I g3 @%T— -® | 8¢ — e -
o koS oS 4 i
CATIN © MG © Mt | b
@ ;7__) 0 A 112
s w0 | S0 | a0 L
T-Nut 130 Minimum 100 erforderlich
147
157
* Die MaBe in runden Klammern ()
beziehen sich auf den Bremsen-
typ, die in eckigen Klammern <>
. . P . auf eine vertikale Anwendun
B Abmessungen, Gewicht und maximale Geschwindigkeit o
Hub 50 100 150 200 250 300
| 138 188 238 288 338 388
L 250 (322.5) | 300 (372.5) | 350 (422.5) | 400 (472.5) | 450 (522.5) | 500 (572.5)
Gewicht (kg) 4.4 5.0 55 6.1 6.7 7.3
Maximale | Steigung 16 450 <400>
Geschw. i 21
e S19!gunga 0
Steiqung 4 133
: (Anmerkung 1): Die Werte in Klammem beziehen sich auf eine vertikale Anwendung.
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 2): Die Last-Beschleunigung betragt 0.2 G. Diese Angaben gelten nur fur
™ { j 5 eine mit einer Filhrung ausgeristeten Achse, wo das volle Gewicht der
Steuerung mﬁ&n E:lfzg;der Programm- | Positioner- | Impuls- | Spannungs- Seite Nutzlast horizontal anfallt (keine zusatzliche Filhrung notwendig).
yp betrieb betrieb | steuerung | versorgung Achtung | (anmerkung 3): Die gréte Kabellange betragt 15 m fir den Absolut-Enkoder und 20 m
RCP2-C 1 Achse Inkremental X (o] X 24VDC —49 fiir den Inkremental-Enkoder. Die gewiinschte Lange ist in Metern
RCP2-CG 1 Achse Absolut X [e] X 49 anzugeben (z. B. X08 =8 m).
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Schlittenausfiihrung

SA5, SA6, SA7

SA5, SA6, SA7, SS, SM

B Abdeckung entfernen und die Achse mit ?
Schrauben von der Oberseite befestigen.

® RCP2-SA5: 94.5
® RCP2-SA6: 94.5
® RCP2-SA7: 26

SSR, SMR

B Mit Schrauben an der Rickseite befestigen.

@ RCP2-SSR: Abmessungen der Montage-
bohrungen: M5, Tiefe 8

@® RCP2-SMR: Abmessungen der
Montagebohrungen: M8, Tiefe 10

B Mit Schrauben an der Rickseite befestigen.
@ RCP2-SA5: Abmessungen der Montagebohrungen: M4, Tiefe 7
@ RCP2-SA6: Abmessungen der Montagebohrungen: M5, Tiefe 9
@ RCP2-SA7: Abmessungen der Montagebohrungen: M5, Tiefe 9
@ RCP-SS: Abmessungen der Montagebohrungen: M5, Tiefe 8

@ RCP-SM: Abmessungen der Montagebohrungen: M8, Tiefe 10

Schubstangenausfiihrung

RXA, RSA, RMA

RXA, RSA, RMA (Einzelheiten MontagefiiBe)

B Mit Schrauben auf der Achsvorderseite befestigen.
@ RCP2-RXA: Abmessungen der Montagebohrungen: M4, Tiefe 10
@ RCP2-RSA: Abmessungen der Montagebohrungen: M6, Tiefe 12

@ RCP2-RMA: Abmessungen der Montagebohrungen:
M8, Tiefe 15

B Von oben mit Schrauben befestigen.
@ RCP2-RXA: Einzelheiten MontagefiiBe: 06,6

?
|
P. | !
@ RCP2-RSA: Einzelheiten MontagefiiBe: 06,6 I i/ﬁ
. \

@ RCP2-RMA: Einzelheiten MontagefiiBe: @9

RXA, RSA, RMA (Flanscheinzelheiten)

RXA,RSA,RMA

W Mit Schrauben auf der Achsvorderseite befestigen.
@ RCP2-RXA: Flanscheinzelheiten: @4,5
@® RCP2-RSA: Flanscheinzelheiten: &6,6
@® RCP2-RMA: Flanscheinzelheiten: @9

W Mit Schrauben an der Riickseite befestigen.

@ RCP2-RXA: Abmessungen der Montagebohrungen: M4, Tiefe 6

@ RCP2-RSA: Einzusetzende Vierkantmutter: M4 (T-Nut, Tiefe 6,1)
@ RCP2-RMA: Einzusetzende Vierkantmutter: M6 (T-Nut, Tiefe 10,6)
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Achsoptionen

Typ

Beschreibung

Anmerkung

Typ

Beschreibung

Anmerkung

Typ

Beschreibung

Typ

Beschreibung

4-06,6 Durch- 4-09 Durch-

4-06,6 Durch- gangsbohrung gangshohrung

gangshohrung

7
\ Abmessungen \_Abmessungen

der T-Nuten der T-Nuten

Typ

Beschreibung

¥ - 4-@9 Durch-
33%551,3#{3::9 4-06,6 Durch- e gangsbohrung

gangshohrung

RCP2
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Bestiickung Pélettierung ,Weiches” Aufgreifen Einschraubung

GREIFER
ROTATION
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1 Hohe Greifkraft 2 3 4
R C P2 und kompakter, Einstellbare Zonensignal, Pause und zusatzliche
leichter Grundkorper Greifkraft niitzliche Funktionen

Kreuzrollenfithrung der Greiferfinger

Baureihe Der servogesteuerte, elektrische Greifer mit einge- Die Greifkraft ist ohne groBen Aufwand einstellbar. Das Zonensignal, Pausensignal und weitere niitzliche Funktionen des RoboCylinders Die Finger sind in Kreuzrol-
bautem Enkoder ist in einem kompakten Grundkorper Es wird einfach nur ein Datenwert (Schubkraft) in sind auch in Verbindung mit dem Robo-Greifer anwendbar. Die Funktion des Zonensig- lenfiihrungen gelagert, die

Robo-Greifer untergebracht, dessen Abmessungen denen eines der Steuerung geandert. Mit dieser problemlosen nals ermoglicht die Erfassung von bis zu zwei Zonen (*1) und somit die Erkennung der fur hohere Stabilitat sorgen
pneumatisch betatigten Greifers entsprechen. Einstellung wird eine Beschadigung einer im Greifer befindlichen Zuladung oder Uberwachung deren Ist-Position bei Not-Aus. und eine groBere Zuladung
Die maximale Greifkraft betragt 80 N, ungefahr zerbrechlichen Zuladung wahrend der Beforderung *1 Diese Funktion ist aktiv, wenn die PEA-Belegung auf “Zonenausgangssignal 2" gesetzt ist. gegeniber Kugelfithrungen
das Dreifache der Greifkraft eines konventionellen, durch sofortige Verringerung der Greifkraft mit Punktberithrung erlauben.
elektrischen Greifers (zum Beispiel: GRM von IAl). verhindert.

RCP2 - GRS

5 Die aktuelle Position der Achse
: _ _ - : bleibt auch nach Abschaltung
Al A Tk ioh der Stromversorgung erhalten.

\fgvi?]ggrs;gzgfalb ‘léviiggrsi‘ﬁ:edrlﬁa\b Die aktuelle Position der Achse bleibt durch Selbsthaltung selbst nach
10 20 30 40 50 60 70 dieser Zone dieser Zone Abschaltung der Stromzufiihrung und des Servoantriebs unverandert.
Stromgrenzwert (%) befinden. befinden. Damit kann die Zuladung auch nach einem Stromausfall oder Not-Aus
nicht aus dem Greifer fallen.

Finger

Greifkraft (N)

ROBO GRIPPER

@

SMALL & HIG R PO W

. . . i . i Stirnradgetriebe als
Zwei kompake, leichte Ausfuhrungen _ _ Zonens_lgnal, !’aus_se Einfache Prggrgmmlerung Voraussgtzun fir ein
mit unterschiedlicher Richtungs- Anfahren bis maximal und weitere hilfreiche der Geschwindigkeit/ g
orientierung der Antriebswelle 64 Positionen Funktionen Beschleunigung rompalldf)s Gl:jhause und

Die servogesteuerte, elektrische Rotationsachse mit 64 Positionen kbnnen maximal programmiert Das Zonensignal, Pausensignal und andere Arbeits- Die Drehgeschwindigkeit und Beschleunigung 2Lty el

eingebautem Enkoder befindet sich in einem kom- werden. Dank der hohen Wiederholgenauigkeit funktionen des RoboCylinders sind auch bei der konnen problemlos geéndert werden. Es wird nur Das Stirnradgetriebe ermaglicht eine

pakten Gehause, dessen Abmessungen denen einer (0,01 Grad), mit der die Zielposition angefahren Rotationsachse nutzbar, das heiBt, das Zonensignal der Sollwert eingegeben. Durch Verringerung der kompakte Konstruktion und sichert eine lange

pneumatisch angetriebenen Rotationsachse entspre- wird, ist der Roboter fiir Einsatzfalle mit extrem kann zur Uberpriifung der Ist-Position der Achse Beschleunigung werden ruckweise Bewegungen Lebensdauer

chen. Zwei Ausfuhrungen stehen zur Auswahl: Die genauen Drehbewegungen geeignet. beim Befordern eingesetzt, oder das Pausensignal beim Anhalten vermieden, und die Zuladung '

senkrechte Ausfithrung (B) und die flache Ausfiihrung zur Vermeidung von Kollision zwischen Roboter und kann iiber die Sollposition nicht hinaus fahren.

(C). Die Antriebswelle der flachen Ausfilhrung ist peripheren Geraten verwendet werden.

hohl. Die Hohlwelle kann zur Verlegung von Leitungen
zu Geraten, die am mechanischen Achsende montiert
sind, benutzt werden.

= . Verfahren mit der
R . . Das Zone-1-Signal wird aus- programmierten
3 Zielposition 1 | gegeben, wenn sich die Bezugs- Geschwindigkeit
Zielposition 2 position der Rotationachse
i iti innerhalb der Zone 1 befindet,
.Zlelpo.s.ltlon 6'4 s ) wahrend das Zone-2-Signal
Zielposition 63 p Zielposition 3 aktiviert ist, wenn die
H ° 0 . Bezugsposition innerhalb der
ielposition 4 Zone 2 liegt. Die Bereiche der
Zonen 1 und 2 kbnnen beliebig
gewahlt werden.

Abbremsen vor

Weiches
Anfahren

Start —-

* Diese Funktion ist aktiv,

wenn die PEA-Belegung

(PEA=paralleler Ein-/Ausgang)
auf “Zonenausgangssignal 2"

Senkrechte Ausfuhrung (B)  Flache Ausfuhrung (C) gesetzt st




Einsatzbeispiele

Zerbrechliche Lasten, wie zum Beispiel Reagenzglaser,
kdnnen sicher gegriffen werden.

Die Positionierfunktion in Verbindung mit der Robo-
Rotationsachse hat denselben Effekt wie ein
Rundteiltisch. Der Greifer mit seiner sensiblen
Greifkraft ersetzt hier eine Spanneinrichtung.

37 rcr2

Anbau des Greifers an der mechanischen Schnittstelle
eines SCARA-Roboters - Luftzufuhrung nicht notwendig.

Anbau Robo-Rotationsachse mit Greifer an einer
mechanischen Schnittstelle eines Roboters mit
Kartesischem Koordinatensystem - arbeitet wie eine
Rotationsachse.

ROBO

C CYLINDER

Technische Daten der RCP2-Baureihe

Klassifizierung Achsentyp | Abmessungen der Achse Beschreibung Seite
Die enkodergesteuerte, elektrische
Kompakt | RCP2-GRS | we9 x T30 x H71 Schrittmotor-Achse erleichtert das 41
Einstellen der Abgreifposition und -kraft
5 der zu handhabenden Zuladung und das
.“q_—J Verandern der Fingerwege. _
5 Wahlen Sie aus zwei Typen — GRS
und GRM — die fur lhren Einsatzfall
Mittel RCP2-GRM | W74 x T36 x H79 geeignete Ausfuhrung. Die Greifer 42
unterscheiden sich im Greifweg.
Elektrische Rotationsachse mit ein-
gebautem Schrittmotor und Enkoder. 43
o Senkrecht | RCP2-RTB | wss x T50 x H83.5 | gpeifische Geschwindigkeiten und Be-
S schleunigungen konnen auf einfache
o Weise durch Dateneingabe programmiert
S werden, zum Beispiel, sanftes Anfahren
= und Abbremsen bis zum Halt und Verfah-
kel ren mit angepasster Geschwindigkeit.
o Flach RCP2-RTC W88 x T81 X H55 Wahlen Sie aus zwei Typen — senkrecht | 44
und flach — mit unterschiedlicher Einbau-
lage der Antriebsspindel.
i Maximale Max. Ge- | Wiederholpositionier-
Spindel- Hub . oI [ positI .
Achsent . Greifkraft | schwindigkeit genauigkeit Ausfuhrun Seite
yp steigung (mm)| (mm) (N) (mm/s) (mm) 9
10 33.3
RCP2-GRS 15 (5 aut 21.0 (aut jeder Seite) +0.01 RCP2-GRS-I-PM-1-10-P1-A-00 4
[ jeder Seite)
QL
o
©)
14 36.7
RCP2-GRM 15 (7 auf 80.0 (auf jeder Seite) +0.01 RCP2-GRM-I-PM-1-14-P1-A-0 42
jeder Seite)
* Bei den oben genannten Ausfuhrungsbezeichnungen bedeutet A Kabellange und [ die mogliche(n) Option(en).
Getriebe- Drehwinkel Maximales Maximale Wiederholpositionier-
Drehmoment | Geschwindig- genauigkeit i i
Achsentyp | ntersetzung | (Grad) (Nm) keit (Grad/s) (Grad) Ausflhrung Seite
1/20 330 1.1 600 +0.01 RCP2-RTB-I-PM-20-330-P1-A-0O
RCP2-RTB 43
Q
2 1/30 330 1.7 400 +0.01 RCP2-RTB-I-PM-30-330-P1-A-0O
3
(2]
c
§e]
E 1/20 330 1.1 600 +0.01 RCP2-RTC-I-PM-20-330-P1-0-00
o
o
RCP2-RTC 44
1/30 330 1.7 400 +0.01 RCP2-RTC-I-PM-30-330-P1-0-00

* Bei den oben genannten Ausfuhrungsbezeichnungen bedeutet A Kabellange und [J die mogliche(n) Option(en).

RCP2

38



Erklarung der einzelnen technischen Daten

RCP2 - GRS —|-PM —

1__

10-P1- S

-SB

Achsoptionen

R rOBO
CYLINDER

Greifer

Achsmontage

Flansch zum Anbau der Greiferachse.
Entweder Wellen- oder Plattenflansch; abhangig vom Adapter, an den der Greifer angebaut wird.

Achsenhalterung

@ ®
@® @ ©) @ ® ® @ ®
. Enkoder- Getriebe- Einsetzbare Kabel- ;
ter- .
Baureihe Typ typ Motor T ; Hub Steverung lange Option
—| GRS |— — — 10 — —
RCP2- 1 SB
Greifer
FB
— | GRM | — - — - 14 - N -
P
S
RCP2 — PM P1T  —
M
XOo
_ RTB — — — i 7 ROO 7
RCP2- 20 SA
Rotations- — — — 330 +— — (I
achse 30 TA
— | RTC |— — — — — —
® @
Angabe der entsprechenden Serienbezeichnung Angabe der Klasse, wie Form, GroB3e, usw.
® @
Angabe des in der Achse eingebauten Enkodertyps Angabe des in der Achse eingesetzten Motortyps
I: Inkremental

Die Positionsdaten des Schlittens werden geloscht, wenn die Stromversor-
gung abgeschaltet wird. Deshalb muss jedes Mal, wenn die Strom-
versorgung eingeschaltet wird, eine Referenzfahrt eingeleitet werden.

* Alle Typen der RCP2-Baureihe sind mit einem inkrementalen Enkoder ausgerustet; damit
muss in diesem Feld immer “I” eingetragen sein.

®

Angabe der Getriebeuntersetzung fur die Drehzahlreduzierung. Mit
steigender Ziffer wird der Faktor groBBer, aber die Geschwindigkeit sinkt. Da
der Robo-Greifer keine Drehzahlreduzierung besitzt, muss in diesem Feld
immer eine “1” eingetragen sein. (Getriebeuntersetzung: 1/1). Bei der
Robo-Rotationsachse kann entweder “20” (Getriebeunter-setzung: 1/20)
oder “30” (Getriebeuntersetzung: 1/30) gewahlt werden.

@

Angabe der Steuerungsausfuhrung, die in der RCP2-Baureihe eingesetzt
werden soll. P1: RCP2-C, RCP2-CG (siehe Seite 16 fur den Unterschied
zwischen C und CG).

®

PM: Schrittmotor

* Alle Typen der RCP2-Baureihe sind mit einem Schrittmotor ausgerustet; damit muss in
diesem Feld immer “PM” eingetragen sein.

®

Angabe des Hubes (Arbeitsbereich) der Achse.
(Der Greifweg des Robo-Greifers ist in mm und der Drehwinkel der Robo-
Rotationsachse in Grad angegeben).

Angabe der Lange des Motor-/Enkoderkabels zwischen Achse und Steuerung.
(P, S und M stehen fur Standard-Kabellangen. Verwenden Sie XOO und RO
zur Angabe der optionalen technischen Daten).

N: Kein Kabel

P: 1m

S: 3m

M: 5m

X: OO Bei Angabe einer von 1 m, 3 m oder 5 m abweichenden Lange (zum Beispiel, X08: 8 m)

R: OO Spezifizierung des Roboterkabels (zum Beispiel, R08: 8 m)

Angabe der an der Achse zu montierenden Option (siehe Seite 40 fur Einzelheiten).
SB: [Achsenhalterung] Der Wellenflansch wird zum Anbau einer Greiferachse verwendet.
FB: [MontagefuB3] Der Plattenflansch wird zum Anbau einer Greiferachse verwendet

SA: [Achsenadapter] Der Wellenadapter wird an die Drehachse angebaut
TA: [Adapterplatte] Der Plattenadapter wird an die Drehachse angebaut

39 RCP2

Montageful3

Rotationsachse
Adapter

GRS-Ausfuihrung — Adaptertyp: RCP2-SB-GRS

2-@ 3H7 DurchgangspaBbohrung

15005 15 = 2
]
s B a
7
©
S
B 3 Ve
i I S [= o L
t g b yl
) o)

B % |
L eoo, a ! 4
ﬁ % o/

%
S % 105200 4-045
21

GRM-Ausfilhrung — Adaptertyp: RCP2-SB-GRM

2- 3H7 DurchgangspaBbohrung

30
15005 15

|
44,»
]
—0.022

o 10h8|

GRS-Ausfiihrung — Adaptertyp: RCP2-FB-GRS

2-0 3H7 (+0.012/0), 4 tief

0 10H8 [19922)
M5 3-045 / ﬁ"
L |

g B < o

= ]:’

8ol —f—-—— 1;4 Res
e | G

GRM-Ausfilhrung — Adaptertyp: RCP2-FB-GRM

2-0 3H7 (+0.012/0), 4 tief o
010H8 (+392)
M5 3-045

e

Diese Adapter werden zum Anbau einer Vorrichtung, usw., an die Rotationsachse benotigt, entweder in Platten- oder Wellenausfithrung.

Adapterplatte

Adaptertyp:

79 Adapterabmessungen

RCP2-TA-RT

5-03.4

6 Senkung, 3,3 tief

(5 abstandsgleich am Umfang
angeordnete Bohrungen)

8-M4, Durchgangsbohrung

RCP2-SA-RT

o% -
< = =
Q| I~ ~

I

g 3

o [}

©@3H7 (+0,010/0),
DurchgangspaBbohrung
Achsenadapter  Adaptertyp:
Adapterabmessungen
36.5 5-03.4 )
- 6 Senkung, 3,3 tief

_ (10) 26.5 __ (5 abstandsgleich am Umfang

&= ©| angeordnete Bohrungen)

33 21 o3

i

o (5.5) 20 1

- &

-1 % 2

S

2 /| & °©
<
N N | P
: —

03H7 (+0,010/0),

Kombinierte Abmessungen (RTB-Ausfiihrung)

Kombinierte Abmessungen (RTC-Ausfithrung)
T

8-M4, 7,5 tief 0AT

81

4-M4, 7 tief

.5

61
53.5
52

¢%?i\%

Kombinierte Abmessungen (RTC-Ausfithrung)

B IAT

81

4-M4, 7 tief

DurchgangspaBbohrung
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Systemkonfiguration der Greifer-/Rotationsachsen-Ausfihrungen

ROBO
C€C CYLINDER

Erlauterung zur Greifer-/Rotationsachsen-Ausfuhrung

Systemkonfiguration der Steuerung

Vom Anwender bereitzustellende Ausrustung

* Siehe Seite 56
fur Not-Aus-Beschaltungen.

Not-Aus-Schalter und Verkabelung

PC

PERSONAL
COMPUTER

—

"

Flachkabel fur
Ein-/Ausgange
Kabellange: 2 m
Normalzubehor

L1

©

Versorgungsspannung

24V

ov

%

Greifer

Externer Anschluss
<Ausfuhrung: RCB-105-2>
<Ausfuhrung: RCB-105-5>
Einzusetzen, wenn die
Steuerung Uber SEAs
(serielle Ein-/Ausgange)
von einer SPS oder einem
PC programmiert wird.
(Siehe unten abgebildete

L oo oo Tabelle).

2moder5m

Steuerung
<RCP2-C>
<RCP2-CG >

Rotationsachse

Tabelle der Steuerungsoptionen

Motorkabel

<Ausfuhrung: CB-RCP2-MALICICI>
Standard: 1m/3m/5m

(Siehe unten abgebildete Tabelle.)

P —

Enkoderkabel

<Ausfuhrung: CB-RCP2-PACICIC>
<Ausfuhrung: CB-RCP2-PACICIC-RB>
Standard: 1m/3m/5m

(Siehe unten abgebildete Tabelle.)

5m

(Siehe Seite 59.)

PC-Software

<Ausfuhrung: RCB-101-MW>
Diese Software unterstutzt die
Programmierung sowie Eingabe
von Positionsdaten und
Ansteuerung der Achse (Testen)
uber einen PC.

Handprogrammiergerat
<Ausfuhrung: RCA-T/TD>
<Ausfuhrung: RCA-E>
<Ausfuhrung: RCA-P>

Dieses Programmiergerat
ermoglicht die Eingabe von
Positionsdaten und Ansteuerung
der Achse (Testen).
_—

Erlauterungen zu technische Daten im Katalog <Gleich fur alle Modelle>

Geschwindig-
keit/Drehzahl

“Geschwindigkeit” bezieht sich auf die vorgegebene Geschwindigkeit, mit der die Finger der
Rotationsachse schlieBen/offnen, oder die Antriebswelle der Drehachse umlauft.

Die Finger/Antriebswelle beschleunigen aus dem Stillstand heraus; wenn sie die vorgegebene
Geschwindigkeit erreicht haben, behalten sie diese bis unmittelbar vor der Zielposition
(programmierte Position) bei, wo sie abgebremst werden, um dann an der Zielposition anzuhalten.
<Achtung!>

(1) Die maximale Geschwindigkeit der RCP2-Greifer-/Rotationsachse wird vom Gewicht, den
Fingern, der Antriebswelle und/oder aufgenommenen Zuladung bestimmt.

(2) Die Zeit zur Erreichung der Geschwindigkeit hangt von der Beschleunigung (Verzogerung) ab.
(3) Die Geschwindigkeit kann in Schritten von 1 mm/s (oder in Schritten von 1 Grad/s fur die
Rotationsachse) in den Positionsdaten programmiert werden.

Steuerungsoptionen
Position Ausfuhrung Beschreibung Seite
Programmiergerat (Hinweis 1) RCA-T Eingabe von Positionsdaten, Achsen, Testen, usw.
e yeroerat mit Not-Aus Tastr Spezifition RCA-TD RCA-T mit Not-Aus-Taster
Einfaches Programmiergerat (Hinweis 1) | RCA-E Okonomisches Gerat mit den gleichen Funktionen wie die des RCA-T | S59
Dateneingabegerat (Hinweis 1) RCA-P AusschlieBlich fur Dateneingabe (kann nicht fur die Ansteuerung von Achsen verwendet werden)
PC-Software (Hinweis 2) RCB-101-MW Eingabe von Positionsdaten, Ansteuerung der Achse, Testen, usw.

Externe Anschlussbaugruppe

RCB-105-2(5)

Serielles Kommunikationskabel (Kommunikationskabel fur periphere Gerate + RS485-Konverter) —

SEA-Konverter

RCB-TU-SIO-A(B)

Baugruppe zur Vernetzung mehrerer Steuerungen und Neueingabe von

Positionsdaten in alle vernetzten Steuerungen von einer einzigen Stelle aus S57

Netzwerkkabel fur Steuerungen

CB-RCB-CTL002

Kabel zur Vernetzung mehrerer Steuerungen (siehe Seite 57 fur Einzelheiten)

(Hinweis 1) Ein Gerat mit einer alteren Version kann nicht mit der RCP2 verwendet werden; die Software muss entsprechend aktualisiert werden.
(Hinweis 2) Wenn gegenwartig die PC-Software fur die RCP (RCA-101-MW) verwendet wird, kann die Software weiterhin nach entsprechender Aktualisierung benutzt werden. Die
Form des RS485-Konverters der RCB-101-MW'’s weicht von der Form des an der RCA-101-MW angeschlossenen Adapters ab, aber der Funktionsumfang bleibt derselbe.

Ersatzteile der Steuerung

Position

Ausfuhrung

Beschreibung

Seite

Motorkabel

CB-RCP2-MAOOO

Stromversorgungskabel fir Motor (Verbindung Steuerung und Achse)
Eingabe der Kabellange in 1. Beispiel: 080 = 8 m (maximale Lange: 20 m)

* Die Standard-Motorkabel entsprechen denen der Roboter.

Enkoderkabel

CB-RCP2-PAOOO

Enkodersignalleitung (Verbindung Steuerung und Achse)

Eingabe der Kabellange in CICJCJ. Beispiel: 080 = 8 m (maximale Lange: 20 m)

Enkoderkabel des Roboters

CB-RCP2-PAOICIC-RB

Flexibles Enkoderkabel

S60

Flachkabel fur Ein-/Ausgange

CB-RCA-P10020

Kabel fir parallele Ubertragung (Verbindung SPS und Steuerung). Keine SPS-Schnittstelle

Ubertragungskabel fur periphere Gerate

CB-RCA-S10020(050)

Serielles Kommunikationskabel. * Bei RS485-Konverter zu verwenden

RS485-Konverter

RCB-CV-MW

Adapter zum Umwandeln von RS485-Signale in RS232-Format
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Beschleuni-
gung/Verzodgerung

“Beschleunigung” beschreibt die Veranderung der Geschwindigkeit, wenn die Geschwindigkeit
von 0 (Stillstand) auf die vorgegebene GroRe steigt.

“Verzdgerung” bedeutet die Geschwindigkeitsanderung, wenn die Geschwindigkeit von dem
programmierten Wert auf 0 zuruckgeht (Stillstand).

In den Programmen werden beide in “G” (0,3 G = 2940 mm/sec? bzw., Grad/sec?) angegeben.
Je geringer die Beschleunigung/Verzogerung ist, desto sanfter lauft der Start-/Haltevorgang ab.
<Achtung!>

(1) Die obere und untere Grenze der Beschleunigung liegt bei 0,3 G, bzw., 0,01 G.

(2) Die Beschleunigung kann auch in Schritten von 0,01 G in den Positionsdaten gesetzt werden.

Spiel

“Spiel” stellt das mechanische Spiel dar. Achtung: Auf Grund des vorhandenen Umkehrspiels
reagieren die Finger oder Antriebswelle direkt nach der Richtungsumkehr verzogert auf die
Drehungen des Achsmotors.

Wiederholpositio-
niergenauigkeit

“Wiederholpositioniergenauigkeit” beschreibt die Positioniergenauigkeit von Wiederholbewegun-
gen aus derselben Richtung bezogen auf eine Sollposition.

Achtung: Wenn sich die Bewegungsrichtung andert, weicht die erreichte Position um den Betrag
des Umkehrspiels ab, selbst wenn die Zielposition unverandert bleibt. Eine absolute Positionier-
genauigkeit kann nicht garantiert werden.

Referenzieren

Da der/die RCP2-Greifer-/Rotationsachse mit einem inkrementalen Enkoder ausgerustet ist, muss
mit jedem Einschalten der Stromversorgung eine Referenzpunktfahrt ausgelost werden. Beim
Greifer wird im gedffneten Zustand der Referenzpunkt angefahren (AuBenseite), wahrend bei der
Drehachse die Referenzpunktfahrt dann abgeschlossen ist, wenn die Antriebswelle am Anschlag
anliegt und die Rotationsachse, von oben gesehen, ihre Richtung durch die entgegengesetzte
Drehung der Welle ebenfalls umkehrt.

Einschaltdauer

Die IAl- Achsen sollten in der Regel mit einer Einschaltdauer von 50% oder kleiner betrieben werden.

Einschaltdauer (%) = [Betriebszeit / (Betriebszeit + Stillstandszeit)] x 100

Zulassiges
Lastmoment

“Zulassiges Lastmoment” ist die erlaubte GrofBe eines Lastmomentes, das die Fuhrungen der
Greiferachse oder Antriebswelle der Rotationsachse aufnehmen konnen. Folgendes ist dabei zu
beachten: Wenn das Moment der an den Fingern oder Antriebswelle wirkenden Zuladung den
zulassigen Momentenbereich Uberschreitet, kann sich die Lebensdauer der Achse verkirzen oder
eine Fehlfunktion auftreten.

Zulassiges
Tragheitsmoment

“Zulassiges Tragheitsmoment” ist die erlaubte, kontrollierbare GroBe der Tragheit
(Tragheitsmoment), wenn sich die an den Fingern oder Antriebswelle wirkende Zuladung dreht.
Dieser Wert muss als BezugsgroBe zur Bestimmung des Gewichtes und der Gro3e der Zuladung,
die von der Rotationsachse bewegt werden kann, herangezogen werden.

Die folgenden Erklarungen gelten fur die Berechnungsmethoden eines Bezugstragheitsmomentes.
(3) Schiankes Rechteck
(kompaktes Rechteck)

Position der Rotationsachse:

Lauft an einem auBermittigen
Punkt durch die Flache senkrecht
zur dieser

M1: Masse von Seite a1 (kg)

M2: Masse von Seite a2 (kg)

Berechnungsmethoden eines Tragheitsmomentes fur Grundformen:
J: Tragheitsmoment (kgm?2) / M: Masse (kg) / r: Radius (m) / a, b: Seitenlange (m)

(2) Schlankes Rechteck (kompaktes
Rechteck)

Position der Rotationsachse: Lauft durch
den Schwerpunkt der Flache senkrecht
zu dieser.

(Das gleiche trifft auch auf eine starkere

) 202 22
Fléache oder kompaktes Rechteck zu). J=M - 4a1;b + Mo %

1) Zylinder (einschlieBlich _ a’+b?

lacher Scheiben) a J=M- =5 ai

Position der Rotations- D =

achse: Mittenachse 5 <

2
J=M- rz— b
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Auswahlhinweise

Greifer ;

Greifkrafteinstellung E[, . |

=
Beim Druckbetrieb kann die Greifkraft beliebig innerhalb des g
Grenzwertbereiches des Stromes von 20% bis 70% an der
Steuerung eingestellt werden.
Da die Schubkraft bei den einzelnen Ausfuhrungen unterschiedlich
ist, muss nicht nur die erforderliche Greifkraft mit dem unten
abgebildeten Diagramm bestimmt werden, um auf der sicheren Seite I *é{)@ - + - @qD* -
zu sein, sondern auch die Ausfuhrung gewahlt werden, mit der die !
notwendige Kraft erzeugt werden kann. ‘

|

* Die Greifkraft aus dem unten gezeigten Diagramm stellt die Summe der

Greifkrafte beider Finger dar. ,Tﬁ ‘
LJ

RCP2 - GRS RCP2 - GRM
100

80

60

Greifkraft (N)
Greifkraft (N)
5

20

0
0O 10 20 30 40 50 60 70 0O 10 20 30 40 50 60 70
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

Festlegung der Ausfuhrung abhangig vom Lastgewicht
Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse befordert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger
und dem Werkstoff sowie von der Form der Zuladung ab. Faustregel: Das Zuladungsgewicht sollte 1/10 bis 1/20 der
Greifkraft nicht Uberschreiten, sondern eher kleiner sein. Auf die Zuladung wirken betrachtliche Beschleunigungs-

/Verzdgerungskrafte oder sogar Erschitterungen wahrend der Beforderung. Deshalb muss zusatzlich ein Faktor von
(1/30 bis 1/50) eingerechnet werden.

Form der Finger
Der Abstand (L) von der Greifflache der Finger zum Greifpunkt darf nicht groBer sein als:
RCP2-GRS 50 mm
RCP2-GRM 80 mm

GroBe und Gewicht der an die Achse angebauten Finger sollten so klein wie moglich gehalten werden. Bei langen, breiten oder schweren Finger
wirken sich die Tragheitskraft und das Biegemoment, die beim Offnen/SchlieBen auftreten, nachteilig sowohl auf die Achse als auch Fuhrung aus.

AAchtung! @ Hinweis

* Das oben abgebildete Diagramm fur die Schubkraft (Greifkraft) in Abhangigkeit vom Stromgrenzwert dient nur zur Orientierung. Die angegebenen Werte konnen leicht
abweichen.

* Ist die Schubkraft zu klein, kann sie sich auf Grund von Schlittenreibung usw. verandern oder einen Fehler verursachen. Deshalb ist die Schubkraft sorgfaltig zu
bestimmen. Der Stromgrenzwert muss mindestens bei 20% oder daruber liegen.

¢ GroBe und Gewicht der Finger sollten so klein wie moglich gehalten werden. Lange, breite oder schwere Finger wirken sich nachteilig sowohl auf die Achse als auch
Fuhrung aus.

R ROBO
CYLINDER

Rotationsachse
Antriebsmoment

Das Antriebsmoment sinkt, wenn die Drehgeschwindigkeit steigt. Es ist am unten abgebildeten Diagramm zu Uberprufen,
ob die erforderliche Geschwindigkeit und das notwendige Drehmoment fur den geplanten Einsatz erreicht werden kbnnen.

RCP2 - RTB/RTC RCP2 - RTB/RTC

(Getriebeuntersetzung: 1/20) (Getriebeuntersetzung: 1/30)

Antriebsmoment
Antriebsmoment

0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400
Drehgeschwindigkeit (Grad/s) Drehgeschwindigkeit (Grad/s)

Zulassige Zuladung

1. Zulassiges Tragheitsmoment

Das zulassige Tragheitsmoment der zu drehenden Zuladung hangt von der Drehgeschwindigkeit ab. Unter Berucksichtigung der herrschenden

Betriebsbedingungen und des angreifenden Tragheitsmomentes, das durch die Achse zu drehende Zuladung erzeugt wird, ist die geeignete
Ausfuhrung auszuwahlen (siehe Seite 8).

RCP2 -RTB/RTC RCP2 -RTB/RTC
(Getriebeuntersetzung: 1/20) (Getriebeuntersetzung: 1/30)

Zulassiges Tragheitsmoment
(X10 -3Kg * m?)

Zulassiges Tragheitsmoment
(X10-3Kg * m?)

0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400
Drehgeschwindigkeit (Grad/s) Drehgeschwindigkeit (Grad/s)

Bei waagerechter Drehachse tritt ein schwerpunktbezogenes Lastdrehmoment auf, wenn der Lastschwerpunkt nicht mit dem Drehpunkt
identisch ist. In diesem Falle muss entweder die Drehgeschwindigkeit oder das Tragheitsmoment der Zuladung verringert werden.

2. Zulassige(s) Lastmoment/Schubkraft
Das auf die Rotationsachse wirkende Lastmoment und die Schubkraft
durfen die in diesem Katalog angegebenen Werte nicht iberschreiten. Schubkraft

43 RCP2

CE Achtung! @ Hinweis

* Wird eine Achse mit einer Zuladung belastet, welche die zulassigen Werte Ubersteigt, konnen Fehlfunktion, kiirzere Lebensdauer oder Schaden eintreten. Es miussen
solche Lastparameter eingegeben werden, welche die zulassigen Werte nicht uiberschreiten.
» Bei horizontal betriebener Rotationsachse ist darauf zu achten, dass das durch die Laststruktur erzeugte Lastdrehmoment so gering wie moglich gehalten wird.

RCP2
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RCP2- G RS it i

hse 69 mm, Schrittmotor

| Typ Greifer, 69 mm breit Hub 10 mm (5 mm je Selte)l | Maximale

Greifkraft: 210N |

L ROVl Baurcine g Typ @ Enkoder-Typ g Motor @ Gewindesteigung Hub g Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2-GRS - | - PM - 1 - 10 -

* Siehe Seite 39 fur die detaillierte Erklarung der Nomenklatur

Technische Daten der Modelle

P1

Max Off/SchieB- | Max. Greifkraft | Wiederholgenauigkeit
. Geschwindigkeit ax. Grelrkrai leaernolgenauigker
Modell Enkoder Typ Motor Ubersetzung Hub mm (Anmevkungg1) (Anmerkung 2) (Anmerkung 3)
(mm’s) (N) (mm)
RCP2-GRS-I-PM-1-10-P1-A-0 Inkremental Schrittmotor 1/1 10 (5 je Seite) 333 21.0 +0.01
* In den oben genannten Modell-Bezeichnungen geben A die Kabellange und [J die moglichen Optionen an.
Bezeichnung Code | Seite Remarks
Achsenhalterung SB 40
Montageful3 FB 40

Gemeinsame technische Daten

Antriebssystem Zahnriehmen + Trapezspindel (Steigung 1,5)

Spiel auf jeder Seite 0,15 mm oder weniger (immer mit Federkraft vorgespannt)
Linearfuhrung Kreuzrollenfuhrung

Zulassiges Lastmoment | Ma: 6.3 Nm Mb: 6.3 Nm Mc: 7.0 Nm

Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium

Kabellange (Anm. 4) | N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XCICI: Langenspezifikation; RCIC: Roboterkabel

Gewicht 0.36 kg

T®
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8 <E1> ] 4@7 - ‘@»k R
®| q
| T
(& | -
2-03 *8°° 2.5 tief
(wie gegenuiber-
° X liegende Seite)
10_8.0s 2-M4, 8 tief 24 4-M4, 7 tief X
1.5 (wie gegentiber- 4-M4, 6 tief
: JLEEN liegende Seite) —
'v—‘ = ‘ g = E
! . 3 0
ool < ~
S < - B 08 *8° 25 tet || 9
~ i S
- - Qo
S i « N
: ==
‘ % ‘ - ©
R/ M=)
@ @ — i
o—— —— 0 [ !
2-3+3°° 2.5 tief
(wie gegenuberliegende Seite)
3 68
71
|
T
@ |
‘ [Gewicht (kg):
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Geschwindigkeit eines Fingers. Die relative Geschwindigkeit zweier
Finger ist doppelt so groB wie der angegebene Wert.
) _ i _ _ _ (Anmerkung 2): Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn sowohl der Greifpunkt-
Steuerung Max. Anzaf an Passender Progra.mm Posmqner Impuls Span"ungs Seite abstand als auch die Auskragung 0 sind. Die tatsachlich magliche Greifkraft hangt
steuerbarer Achsen | Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung| versorgung AcR von mehreren Bedingungen ab. Siehe Seite 43 fir Einzelheiten.
Al kung 3): igkei d i derselben Richt:
RCP2-C 1Achse | Inkremental x o x 24VDC | 49 chtung) (rakung o) Wiede vemn de aus derselben Fichtung
Anmerkung 4): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist in
RCP2-CG 1 Achse Inkremental X O X 24V DC 49 l(\lletern anzSge)ben (zg B.X08 =8 )g ’ ¢ i
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* Siehe Seite 42 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.

ROBO
CYLINDER

("

R c I 2 G R M Robo-Greifer, Breite der Achse 74 mm, Schrittmotor

[ Typ / creiter, 74 mm breit Hub 14mm(mmijesete] | Maximale Greifkraft: 800N |

.Modellbezeichnung Baureihe g Typ m Enkoder-Typ ga Motor @ Gewindesteigung Hub Steuerung Kabellange @ Optionen

(Beispiel) RCP2 - GRM- | - PM - 1 - 14 - Pl

* Siehe Seite 39 fur die detaillierte Erklarung der Nomenklatur

Technische Daten der Modelle

Max. Off.-/SchlieB- M Greifkraft| Wiederhol igkeit
g . Geschwindigkeit ax. Grelrkrai ledernolgenauigkel
Modell Enkoder-Typ Motor Ubersetzung Hub mm (Anme’kunggn (Anmerkung 2) e
(mm/s) (N) (mm)
RCP2-GRM-I-PM-1-14-P1-A-0 Inkremental Schrittmotor 1/1 14 (7 je Seite) 36.7 80.0 +0.01
* In den oben genannten Modell-Bezeichnungen geben A die Kabellange und [J die moglichen Optionen an.
Bezeichnung Code | Seite Remarks
Achsenhalterung SB 40
Montageful3 FB 40

Gemeinsame technische Daten

Antriebssystem Zahnriehmen + Trapezspindel (Steigung 1,5)

Spiel auf jeder Seite 0,15 mm oder weniger (immer mit Federkraft vorgespannt)
Linearfuhrung Kreuzrollenfuhrung

Zulassiges Lastmoment| Ma: 6.3 Nm Mb: 6.3 Nm Mc: 8.3 Nm

Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium

Kabellange (Anm. 4) | N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XCOOJ: Langenspezifikation; RCJCI: Roboterkabel
Gewicht 0.5 kg
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o 010 ¢

2-3%395 2.5 tief
(wie gegeniiberliegende Seite)
3 76

79

T g
I
T~
& | :
‘ Gewicht (ko)
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 1): Geschwindigkeit eines Fingers. Die relative Geschwindigkeit zweier
Finger ist doppelt so groB wie der angegebene Wert.
) _ . a _ _ (Anmerkung 2): Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn sowohl der Greifpunkt-
Steuerung Mex. Anzafl an Passender Progrqmm Posmqner Impuls Span"“ngs Seite abstand als auch die Auskragung 0 sind. Die tatsachlich mbgliche Greifkraft hangt
steuerbarer Achsen | Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung| versorgung AR von mehreren Bedingungen ab. Siehe Seite 43 fiir Einzelheiten.
Al kung 3): Wi igkei die Zi iti derselben Richtt
RCP2-C 1Achse | Inkremental x o x 24vDC | 49 chtungj (nrakung o) Wiede venn de aus derselben Fchtung
Al kung 4): D Bte Kabell betragt 20 m. Di hte La t il
RCP2-CG 1 Achse Inkremental X o X 24V DC 49 (Nle"{e“,?,'a‘;gﬁge)ben'e(zgré Xeoaa ga”)ge eiragt 20 m. Die gewanschte Lange istin

* Siehe Seite 42 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.
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|
R c Pz RTB Robo-Rotation, Vertikal-Modell (50 mm breit), Schrittmotor

[Typ

Rotationsachse, 50 mm breitl |

Drehwinkel

3306rad| |Maximales Drehmoment

1.7 Nm

Baureihe

M Modellbezeichnung
(Beispiel)

Typ g Enkoder-Typ

RCP2 -RTB - | =

* Siehe Seite 39 fur die detaillierte Erklarung der Nomenklatur

Technische Daten der Modelle

Motor

PM - pAl]

Ubersetzung

- 330 -

Hub Steuerung

Kabellange

P1

Optionen

ROBO
C CYLINDER

RCP2-RTC

Robo-Rotation, Horizontal-Modell (88 mm breit),
Schrittmotor, mit Hohlwelle

[Typ

Rotationsachse, 88 mm breitl |

Drehwinkel

3306rad| |Maximales Drehmoment

1.7 Nm

Baureihe

W Modellbezeichnung

(Beispiel)

Typ g Enkoder-Typ

RCP2 -RTC - |

* Siehe Seite 39 fur die detaillierte Erklarung der Nomenklatur

Technische Daten der Modelle

Motor

- PM - 20

Ubersetzung

-330- P1

Hub Steuerung

Kabellange

Optionen

f Maximale | Max. Drehmoment | _ _ Zulassiges Wiederholgenauigkeit
Modell Enkoder-Typ Motor | Ubersetzung Dr?h:;g)kel G(e::’:gmgg:‘)e“ (Anmerkung 2) Trégheitsn;goment (Anme?kung 3?
9 {aradls) (Nm) (kgm?) (grad)
RCP2-RTB-I-PM-20-330-P1-A-0 1/20 600 1.1 0.01
Inkremental | Schrittmotor 330 +0.01
RCP2-RTB-I-PM-30-330-P1-A-0 1/30 400 1.7 0.015
* In den oben genannten Modell-Bezeichnungen geben A die Kabellange und [ die moglichen Optionen an. .
Bezeichnung Code Seite Remarks
Achsenadapter SA 40
Adapterplatte TA 40

Gemeinsame technische Daten

Antriebssystem Hypoiduntersetzungsgetriebe
Spiel + 0.1 grad
Zulassige Schubkraft |50 N

Zulassiges Lastmoment | 3.9 Nm

Grundrahmen

Material: oberflachenbehandeltes Aluminium

Kabellange (Anm. 4)

N: kein Kabel; P:1 m; S: 3 m; M 5 m; XCIO: Langenspezifikation; RCICI: Roboterkabel

Gewicht

0.86 kg
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24*8-°° 2.5 tiet 34 (34)
Gewicht (kg) 0.86
Technische Daten der Steuerung
Steuerung Max. Anzahl an- Passender Progrqmm— Positit_)ner- Impuls- | Spannungs- Seite (Anmerkung 1): i it im lastfreien Zustand.
steverbarer Achsen | Enkodertyp betrieb betrieb | steuerung | versorgung A (Anmerkung 2): Maximales Drehmoment, das bei einer langsamen Geschwindigkeit
auftritt (das tatsachli hangt von der G igkeit ab).
RCP2-C 1 Achse Inkremental x o X 24V DC 49 Achtung (Anmerkung 3): Wieder it, wenn die Zi aus derselben
Richtung angefahren wird.
RCP2-CG 1 Achse Inkremental X o X 24VDC 49 (Anmerkung 4): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewiinschte Lange ist in
Metern anzugeben (z. B. X08 = 8 m).

47 RCP2

* Siehe Seite 42 bezuglich weiterer zu beachtender Punkte.

: Maximale | \ax. Drehmoment | _ _Zulassiges | Wiederholgenauigkeit
Modell Enkoder-Typ Motor | ypersetzung | Drehwinkel | Geschwindigkeit \ Tragheitsmoment
W) | (grad) | ke | Gergigre | OGS i
RCP2-RTC-I-PM-20-330-P1-A-C] 1/20 600 11 0.01
Inkremental | Schrittmotor 330 +0.01
RCP2-RTC-I-PM-30-330-P1-A-J 1/30 400 1.7 0.015
* In den oben genannten Modell-Bezeichnungen geben A die Kabellange und [ die moglichen Optionen an. "
Optlonen

Bezeichnung Code | Seite Remarks

Achsenadapter SA 40

Adapterplatte TA 40

Gemeinsame technische Daten

Antriebssystem Hypoiduntersetzungsgetriebe
Spiel +0.1 grad
Zulassige Schubkraft [ 50 N

Zulassiges Lastmoment| 3.9 Nm

Grundrahmen Material: oberflachenbehandeltes Aluminium
Kabellange (Anm. 4) | N: kein Kabel; P:1 m; S: 3m; M 5 m; XCIC: Langenspezifikation; RCICI: Roboterkabel
Gewicht 0.92 kg
Abmessungen
|
T ‘ s ==
‘ 418°%2 5 tief
I _ _ ‘ 1o}
L] | | %) "
D‘o
| 5 € |
I I
,,7,4‘,,,,,,, y +7,7,, .
I I
4 | o |
. i a I
| | H
T H T
| o
5-M3, 6 tief 03-H7, 4 tief f 56 44 ~
44,7 tief
04 %892 5 tiet 4M4, 8 tief
11-H7, 10 tief
2.5 tief
4-M4, 8 tief
©
<
: |
56
04893 3 5 tief b o0
015.4 2.5 tief
34 Gewicht (kg) 0.92
A (Anmerkung 1): it im lastfreien Zustand.
Technische Daten der Steuerung (Anmerkung 2)- Maximales D das bei einer G i
— A auftritt (das tatsachliche D hangt von der Gi i it ab).
Steuerung Max. Anzahl an- Passender | Programm- |Positioner- | Impuls- | Spannungs- Seite (Anmerkung 3): Wieder it wenn die aus derselben
barer Achsen | Enkodertyp betrieb betrieb  [steuerung | versorgung Achtung| Richtung angefahren wird.
Anmerkung 4): Die groBte Kabellange betragt 20 m. Die gewuinschte Lange ist in
RCP2-C 1 Achse | Inkremental x o x 24VDC | 40 e o v g e et g o
RCP2-CG 1 Achse Inkremental X ] X 24V DC 40 y
* Siehe Seite 42 beziglich weiterer zu beachtender Punkte.
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R c P2 = C/ c G Eingesetzte RCP2-Steuerung i
€
Standard 16 Positionen / maximal 64 Positionen T
F

Modus Positionierung
Anzahl speicherbarer Positionen
Versorgungsspannung 24 VDC

1l Beschreibung

Platzsparende Ausfuhrung mit 49%

geringerem Raumbedarf
Das kompakte, schlanke Gehause mit 35 mm Breite x 68,1 mm Tiefe erfor-
dert nur wenig Platz in der Bedieneinheit. Naturlich befinden sich alle Logik-,
Steuerungs- und Stromversorgungsmodule in einem einzigen Gehause, so
dass storende Verdrahtungen oder Anpassungen nicht nbtig sind. Sie
mussen nur die Achse anschlieBen und schon ist Ihre Anlage betriebsbereit.

Platzbedarf um zirka 49% verringert

Maximal 64 Positionen
Die vergroBerte Anzahl von PEA-Anschlussen (PEA=parallele Ein-/Ausgange)

und der vergroBerte interne Speicher ermbglichen die Eingabe von maximal 64

Positionen, so dass die Steuerung mithelos komplexe Vorgange abarbeiten
kann. Diese einfach strukturierte Steuerung mit leistungsfahigen Funktionen
garantiert eine Positioniergenauigkeit von +0,01 mm oder +0,01 Grad. Dazu
werden einfach nur gespeicherte PEA-Positionen von einer SPS ausgegeben.

IST-Positionsnummer

Positionsnummer
der Achse

RCP2-Steuerung

Achse

Funf Kontaktbelegungen fur PEA-Signale
Gegenwartig kann aus funf Kontaktbelegungen fur PEA-Signale
einschlieBlich der maximal 64 Positionsdaten gewahlt werden.

Es gibt Belegungsschemata fur zwei Zone-Signal-Ausgange und die
Teaching-Funktion (siehe Seite 53).

49 rcr2

Eigenes oder externes Abschaltrelais der

Stromversorgung fur den Motor bei Not-Aus
Die Steuerung mit ihnrem eigenen Abschaltrelais fur die Stromversor-
gung des Motors sorgt fur die notwendige Sicherheit, wenn im Falle
von Not-Aus die Stromversorgung fur den Motor abgeschaltet werden
muss. Die Sicherheit wird zusatzlich erhdht, wenn ein externes Relais
auBerhalb der Steuerung zum Abschalten der Stromversorgung des
Achsmotors installiert wird.

Hilfreiche Softwarefunktionen

Die Steuerung mit ihren Eigenschaften einer Servosteuerung bietet
eine Reihe von nitzlichen Funktionen, welche die Programmierung
und Ausfuhren komplexer Vorgange ermoglichen.

Der Leistungskomfort wird durch die erhdhte Anzahl von Zonensigna-
lausgangen (zwei zusatzliche) verbessert.

Hilfreiche Softwarefunktionen

1 Positionsbreitenfunktion

Im Normalfall wird ein in-Position-Signal ausgegeben, wenn die
Zielposition erreicht worden ist. Mit der RCP2 kann dieses Signal
einer beliebigen Position vor der Zielposition zugeordnet werden.
Beispiel: Diese Funktion verringert die Zykluszeit.

200mm/sec

100mm/sec

Beschleunigend Verzogernd

Geschwin- i
digkeit ‘L. Stillstand ——2 ... N
Zeit

! Das Signal wird 20 mm :
i vorher :

Das Signal wird 10 mm vorher:
eingegeben. :

Pgsition 1 Psition 2

2 Inkrementale Bewegung

Die Steuerung ermoglicht ein inkrementales Verfahren oder Durch-
fahren einer beliebigen Strecke bezogen auf die aktuelle Position.
Man kann auch zusammenhangende Wegstrecken bei einer festen

Teilung bei beliebig vielen Positionen durchfahren. Dabei wird einfach

ein Inkrement mit der gleichen programmierten Weglange wiederholt.

300mm/sec

Geschwin-
digkeit L» Stillstand
Zeit

+ + + + + +

Positi hi Position 0 Position 1 Position 2
ostionsza Koordinate 0 Koordinate 100 Koordinate 25

3 Pause

Die Schlittenbewegung kann mit Hilfe eines externen Signals
unterbrochen werden. Diese Funktion wird dann angewendet, wenn
ein Arbeitsgang zeitweilig unterbrochen oder eine Pause an einer
beliebigen Stelle eingelegt werden soll.

Pausensignal
ON 1
OFF =e-emme e -

Verzogernd
Beschleunigend Verzogernd
g’gigg""i”' L Beschleunigend

Zeit

4 Druckbetrieb

Der Schlitten kann in einem Zustand verharren, in dem er permanent
gegen das Werkstuck gedriickt wird, genauso wie bei einem luftbetrie-
benen Zylinder. Diese Funktion kann fur Pressmontagen oder andere
Einsatzfalle genutzt werden, in denen das Werkstluck geschoben wird.

M Beispiel fur Druckbetrieb

300MMm/Sec -----=--mmmeee-

Verzogernd

Beschleunigend

Geschwin- :
digkeit L» Stillstand —deeeeeeeeeieeieeeeeeaaneend R
Zeit : :

 Positionsbreite: 50 mm

Position 1 * Wenn das Werkstuck am

Koordinate 100 Ende der Positionsbreite
noch nicht erreicht worden
ist, wird das in-Position-
Signal nicht ausgegeben.

P4 Ausfihrung

RCP2-C-RXA-1-PM -0-P
0 0

o (2] (3] o (5]

@ Baureihe
Angabe der einzelnen Serienbezeichnung

® Steuerungstyp

Angabe der Klassifizierung auf Basis der Steuerungsfunktion.

C : Diese Steuerung verfugt Uber eine eigene Not-Aus-Beschaltung,
die auf das externe Ausldsen eines Not-Aus-Befehls anspricht. Die
Achse stoppt, und die Stromversorgung des Achsmotors wird Uber
ein Abschaltrelais in der Steuerung unterbrochen (fur allgemeine
Einsatzfalle, Not-Aus-Klasse 1.)

CG : Diese Steuerung ist nicht mit einer eigenen Not-Aus-Beschaltung
ausgerustet, besitzt aber einen entsprechenden Anschluss fur
externe Relais. Die Steuerung erfullt die Sicherheitsanforderungen
der Sicherheitsklasse 2 oder entsprechender Standards unter der
Bedingung, dass der Anwender eine Not-Aus-Beschaltung mit
einem externen Sicherheitskreis zur Steuerung installiert, usw.

® Achsausfuhrung

Angabe der eingesetzten Achsausfuhrung.

(SA5, SAB, SA7, SS, SM, SSR, SMR, RXA, RSA, RMA, GRS, GRM,
RTB, RTC ..)

® Enkodertyp
Angabe “Absolut” oder “Inkremental” fur den in der Achse eingebauten
Enkodertyp.
I: Inkrementale Ausfuhrung
Die Positionsdaten des Schlittens gehen bei Abschaltung der Stromver-
sorgung verloren, deshalb muss jedes Mal, wenn die Stromversorgung
eingeschaltet wird, neu referenziert werden.
A: Absolut

Mit Absolutwertgeber geht die aktuelle Achsenposition bei Abschalten
der Stromversorgung nicht verloren (keine Referenzfahrt mehr nbtig).

Diese Ausfuhrung ist nicht fur die Greifer- und Rotationstypen erhaltlich.

= rROBO
C CYLINDER

5 Zonenausgangsfunktion

Mit dieser Funktion wird ein Signal ausgegeben, wenn der Schlitten in eine
definierte Zone wahrend des Arbeitsganges einfahrt. Auf diese Weise kann
eine Gefahrenzone bestimmt oder eine Pseudo-Sensorfunktion ermoglicht
werden.

Zonensignalausgang
ON
OFF
Beschleunigend Verzogernd
Geschwin-
digkeit
Zeit Ausgangsbereich eines
definierten Zonensignals
® Motor

Angabe des in der Achse eingesetzten Motortyps
PM: Schrittmotor

® Versorgungsspannung
Angabe der Spannungsversorgung (Netzanschlu3) der Steuerung.

0:24 VDC

@ Signalbelegungsschema fur Ein-/Ausgange

Angabe des Typs der Ein-/Ausgangssignale (Stromrichtung).

* Dieses Feld braucht nicht ausgefullt zu werden, wenn ein NPN-Typ
erforderlich ist.

(Leer): NPN-Typ

P: PNP-Typ

rcr2 50



&) Systemkonfiguration

1 I Kompatible Achsen
RCP2-Baureihe

Schlitten
E— Schlittenausfuhrung mit
seitlichem Motor
Schubstangenausfuhrung
T Robo-Greifer
Robo-Rotationsachse

Motorkabel Standard: 1 m/3 m/5 m (siehe auch Seite 60.)
Enkoderkabel Standard: 1 m/3 m/5 m (siehe auch Seite 60.)

Flachkabel fur Ein-/Ausgange, 2 m
(wird mit der Steuerung geliefert)
(Siehe Seite 60).

Programmiergerat
<RCA-T/TD >
<RCA-E>

PC-Software

<RCA-P>

[ ]

(Siehe Seite 59.)

<RCB-101-MW >

Kommunikationskabel, 5 m
5 (Siehe Seite 60). *1
m (wird mit der PC-Software

geliefert)

el —. -

*1 Das PC-Kommunikationskabel-Set (RCA-105-5)

besteht aus einer Leitung fur periphere Gerate
(CB-RCA-SIA050) und einem RS485-Konverter

M Netzanschluss M Stromversorgung der Ein-/Ausgange

DC24V

DC24V

‘¥ Schaltplane der Ein-/Ausgange

B Eingange - Technische Daten externer Eingange

Position | Spezifikation
Eingangsspannung 24 VDC +10%
Eingangsstrom 7 mA/Eingang

Anzahl von Eingangen 10

Kriechstrom 1 mA oder geringer/Eingang
Trennung Opto-Koppler

NPN-Spezifikation

P24v

Externe E
Spannungs- 1
versorgung _i_

+24V

Jeder Eingang
IN0~9

Eingang

Y Interne
7 / Beschaltung

R=3.3kQ

PNP-Spezifikation

Externe H
Spannungs- |
versorgung _==_
+24V 1

'

Jeder Eingang
IN0~9

Eingang

— Interne
4 /  Beschaltung

R=3.3kQ

91 Rcp2

B Ausgange — Technische Daten externer Ausgange

Position | Spezifikation
Lastspannung 24 VDC
Maximaler Laststrom 20 mA/Ausgang
Anzahl von Ausgangen 10

Restspannung

2 V oder kleiner

Trennung

Opto-Koppler

NPN-Spezifikation

Interne
Beschaltung

fo
Jeder Ausgang E
AUSGANG 0-9 Zuladung :
interne O e e
Beschaltung \ _i versorgung
N T +24V
N
PNP-Spezifikation
P24V

Jeder Aus(g
AUSGAN:

=}

Externe

LY Externer Anschlussplan

M Eigenes Abschaltrelais fir Stromversorgung des Achsmotors

(Typ: RCP2-C)

* Achtung: Der rechte Verkabelungsplan
bezieht sich auf die PEA-Belegung 1:
“Standard.” Die im Herstellerwerk
eingestellte Grund-PEA-Belegung ist 0:
“Konventionell”.

u Externes Schaltrelais fur Not-Aus
(Typ: RCP2-CG)

* Achtung: Der rechte Verkabelungsplan
bezieht sich auf die PEA-Belegung 1:
“Standard.” Die im Herstellerwerk
eingestellte Grund-PEA-Belegung ist 0:
“Konventionell”.

N~
[
Motor

Steuerung
RCP2
e (Schnittstellen-
1(SGA) schalter (RS 485)
2 (SGB)
3 (+5V) oo
Programmiergerat g (EMGA)
und PC-Verbindung (+24V)
7 (GND)
8 (EMGB)
Externe Not-Aus-Taste T e
o o st
o S2
O 9 MPI
9 MPO
Eingang 24V S O) 24V
ov 9 O N e
24VDC FG 9 EMG L) — Bl
PIO AlA) -
inaa [ Schwarz
oAV Eingange Braun 1 A | poa AZ(XMM) Wein
(Signalkurzbez,) g 1\, Rot 1 A | N A3(B)
o v Orange 1 B (0ot
Befehl Position 1 3A | PC1 Schwarz
. Gelb 1 B2(VMM)
Befehl Position 2 ot 4A | PC2 B3(B) Griun
Befehl Position 3 it s |pca
- Blau 1
3 Befehl Position 4 A | PC8
:a Rosa 1 b ENC
3 Pause |01y ! A |*sTP 1(FG) f——e.
Start Weif3 1 oa | csTR 5(GND) Orange (Schwarz2)
Referenzpunktfahrt Schwarz 1 10A | HOME 6(5V)
Braun 2 Orange (Rot 2)
Servo EIN ot 2 11A | SON 9 (ENB) Gelb (Schwarz 1
Riicksetzen ot 12A | RES ENB!
10
(Nicht verwendet) Orange 2 13A =B %ﬂ%‘gzmam
(Nicht verwendet) Ausgange Gelb 2 B 11 (ENA)
(Nicht verwendet) Grin2 1o 12 (ENA) e morsy
Position 1 erreicht Blau 2 B | PM1 13 (BK-) HelbuSeaz |
y Rosa 2
Position 2 erreicht o 4B | PM2 14 (BKY) Moy Fott) i
Position 4 erreicht rau 58 | PM4 gnp
Position 8 erreicht WeiB2  fop | pug
[} Schwarz 2
= Zonenausgang Braun 3 78 | ZONE Bremsenschalter
=§ In Bewegung raun 8B
i Position erreicht Rot3 98 | PEND
Referenzpunktfahrt | Orange3 |, o | Loy o4y
abgeschlossen Gelb 3
Not-Aus-Halt oo 11B | *EMGS
Bereit un 12B | SRDY
Alarm —B348  lap [ 4aLm
Steuerung
RCP2
e (Schnittstellen-
1(sGA) schalter (RS 485)
2 (SGB)
3 (+5V) o o
Programmiergerat ) |4
und PC-Verbindung) |5 (EMGA) ———
6 (+24V)
7 (GND)
8 (EMGB)
Terminal box
Externe 9 s1
Not-Aus- O S2
Beschaltung ———© MPI
—© MPO
Eingang 24V% T O 24V
ov[ 9 N o
24VDC FG O FG MOT_ Blau
. q A1(A)
Anwenderausrustun Signalkurzbez.
J Eingange Braun 1 [plo_(Sig ) A2(VMM) Schwarz
+24[V] 1A | P24 — WeiB
range
Befehl Position 1 9 A | PCt O Schwerz
. Gelb 1 B2(VMM) —
Befehl Position 2 4A | PC2 Grun
- Grin 1 B3(B)
Befehl Position 3 5A | PC4
g Befenl Position 4 —2241_fn | peg
= Rosa 1
g S p 7A ENC
§ Pause reTu BA [ *STP 1(FG) p————e,
start —WeiB1  lon | cstR 5 (GND) |0 (Sshvaz2) P
Referenzpunktfahrt Schwarz 1 10A | HOME 6(5V)
Braun 2 Orange (Rot 2)
Servo EIN Rot2 11A | SON 9 (ENB) Gelb (Schwarz 1)
Riicksetzen o 12A | RES 10 (EnB
(Nicht verwendet) Orange 2 13A o a/iﬁims?nwam) Vo
(Nicht verwendet) Ausgange Gelb 2 1B 11 (ENA)
(Nicht verwendet) Grlin 2 2B 12 (ENA) Wei (Rot 1)
Position 1 erreicht Blau2 38 | PM1 13 (BK-) Helblau(5eh
- . Rosa 2
Position 2 erreicht — 4B | PM2 14 (BK+) Fellblau (Rot 1) ]
Position 4 erreicht rau 5B PM4 GND
Position 8 erreicht Weif 2 PM8
) Schwarz 2
2 Zonenausgang sama |° | ONE Bremsenschalter
S, In Bewegung MOVE
ﬁ Position erreicht Rot3 9B
B PEND
Referenzpunktfahrt | Orange 3
abgeschlossen Gelb 3 0 || D
Not-Aus-Halt Grn 3 11B
Bereit fun 12B | SRDY
Alarm —2RY8 Liag | waim

ROBO
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Achse

Motor

Enkoder

" Haltebremse

Achse

Enkoder

Haltebremse
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1} Technische Daten
Position Beschreibung

RCP2-C/CG

Steuerungsreihe/-typ

Steuerung

Kompatible Achsen

RCP2-SA5(R) / SA6(R) / SA7(R) / SS(R) / SM(R) / BA/ CR
RCP2-RPA/RXA /RSA/RMA /RSW / RMW
RCP2-RSGS / RMGS / RXGD / RSGD / RMGD

RCP2-GRS /GRM/RTB /RTC

Eingang Stromversorgung

DC24V +10%

Strom

2 A max.

Anzahl geregelter
Achseng 9

1 Achse

Steuerungsmethode

Schwachfeld Magnetvektorsteuerung (Patent beantragt)

Positionierbefehl

Vorgabe der Positionszahl

Anzahl Positionen

Standard 16 Positionen, maximal 64 Positionen

Nicht-fluchtiger
Hauptspeicher

Daten und Parameter der Positionen werden im nicht-fluchtigen Speicher
abgelegt. Der serielle E2PROM kann 100.000 mal neu beschrieben werden.

Ein-/Ausgange

RCP2-C (CG): 10 definierte Eingange (10 Kontakte) /
10 definierte Ausgange (11 Kontakte), wahlbar aus funf Belegungen

LEDs

BEREIT (griin), BETRIEB (griin), ALARM (rot)

|/F Spannungsversorgung

Externe Spannungsversorgung: 24V+10%, 0.3 A, entkoppelt

Serielle Schnittstelle

RS485 1 Port (extern angeschlossen)

Enkoderschnittstelle

Inkremental, Spezifikation gemaB EIA RS-422A/423A

Bremse losen

Kippschalter auf der Vorderseite des Gehauses
(nur bei ausgeschaltetem Verstarker wirksam)

Motor-/Enkoderkabel: 20 m oder kurzer

Kabellange
PEA-Kabel: 5 m oder kurzer
Entkopplung DC500V 10MQ
Storfestigkeit 10~57 Hz in XYZ-Richtungen / Pulsamplitude: 0,035 mm (dauerhaft),

0,075 mm (intermittierend)

Betriebstemperatur

0~40°C

Betriebsfeuchtigkeit

85% relative Feuchtigkeit oder geringer (nicht kondensierend)

Betriebsumgebung

Keine korrosiven Gase, minimale Staubentwicklung

Schutzgrad 1P20
Gewicht 3009
Zubehbor PEA-Flachkabel (2 m)

11] Teilebezeichnung

BE BN

B5 rcr2

Now

wor

LEDs

RDY  CPU (zentrale Recheneinheit) arbeitet
normal

RUN  Normaler Betriebszustand (die
Verkabelung des Motors und Enkoders
wurden gepruft und Servo ist EIN)

ALM  Alarm ausgeldst oder Not-Aus-Schalter
betatigt

Serielle Schnittstelle (PORT)

Signalausgangswahlschalter fur serielle

Schnittstelle ()

EIN Stromversorgung fur das Program-

miergerat und IAl RS485-Konverter
Uber die serielle Schnittstelle (El).
Dieser Schalter ist mit der Not-Aus-
Leitung (S1, S2 von (@A) des
Programmiergerat verbunden.

AUS  Dateniibertragung mit dem Program-
miergerat oder PC ist nicht moglich. Da
jedoch die serielle Schnittstelle aktiv ist,
kdnnen die Steuermodule immer noch
miteinander kommunizieren.

Hinweis: Achtung: Jedes Mal, wenn das serielle Verbindungs-

kabel abgezogen oder gesteckt wird, ist dieser
Schalter auf AUS zu setzen.

Handprogrammiergerat /
PC-Steckverbinder
(serieller Ein-/Ausgang)

Steckverbinder fur das Programmiergerat oder
zugehoriges Kommunikationskabel

Bremsenschalter (BK)

Dieser Schalter ist nur aktiviert, wenn die
Achse mit einer Bremse ausgerustet ist.

RLS Bremse ist zwangsweise freigegeben

(nur Servo AUS)

£} AuBere Abmessungen

MaBeinheit: mm

RCP2-C/CG 05

ROV AU A

3

163
170.5 (Einbauabmessung)
178. 5
—

NOM Bremse ist aktiviert (normale Einstellung)

Schnittstelle Motorkabel (MOT)
Steckverbinder des Motorkabels fur die Achse

E Anschlussleiste

S1/S2 Kontakt eines Not-Aus-Schalters. Wenn der
Schnittstellenschalter (A) auf EIN gesetzt wird, ist
der Not-Aus-Schalter auf dem Programmiergerat
angeschlossen. Wenn der Schnittstellenschalter
auf AUS gesetzt wird, sind S1 und S2 Uber eine
Kabelbriuicke zu verbinden.

MPI/  Uber diese Anschlusse wird die Stromversorgung

MPO  des Achsmotors direkt und extern Uber ein
Sicherheitsrelais, usw., geschaltet (siehe auch
Seite 56).

24V  24-VDC Spannungsversorgung +24V
N 24-VDC Spannungsversorgung -24V
NOT-AUS Eingang Not-Aus-Halt (RCP2-C)
F.G Erdung (RCP2-CG)

PEA Steckverbinder (PEA)
PEA-Kabelverbinder

E Adressenschalter (ADRS)

Dieser Schalter wird fur die Eingabe der Adresse der
Steuerungsachse benutzt. Wenn zwei oder mehrere Steuerungen
Uber ein Kommunikationskabel miteinander verbunden sind, durfen
Steuerungsadressen nicht doppelt belegt werden.

Eingabebereich 0~ F

E Enkoder-/Bremsensteckverbinder (ENC)

Uber diesen Steckverbinder werden die Enkoder-/
Bremsenkabel der Achse angeschlossen.

il Not-Aus-Beschaltungen

M Eigenes Abschaltrelais fur die Stromversorgung des Achsmotors (Typ: RCP2-C)

ROBO

C CYLINDER

Diese Ausfuhrung des eigenen Abschaltrelais fur die Stromversorgung des Achsmotors schaltet die Achse Uber
das eigene Relais ab, wenn das Not-Aus-Signal an der Schnittstelle der Steuerung auf AUS gesetzt wird.
Reprasentative Verbindungsbeispiele sind weiter unten abgebildet.

* Achtung: Ein Not-Aus wird ohne die folgende Verkabelung nicht aufgehoben.

Siehe die Bedienanleitung fur weitere Einzelheiten.

(1) Wenn nur eine Steuerung eingesetzt ist

@ Parallele M-Eingange und parallele M-Ausgange sind Uber eine

Bricke zu verbinden (Werkseinstellung).

Haupt-

Not-Aus-Taste

spannungs-

versorgung
DC24V

® Einen Anschluss der Not-Aus-Taste mit der 24-V Hauptspannungs-
versorgung und den anderen mit S1 verbinden. Die S2- und
Not-Aus-Anschlusse uber eine Brucke miteinander verbinden.

o0—dJ]0

O st

8‘

6wl

© 24V
ON

MPI

O EMG

(2) Wenn zwei bis acht Steuerungen an eine einzelne Spannungsversorgung angeschlossen sind

@ Parallele M-Eingange und parallele M-Ausgange sind uber eine

Brucke zu verbinden (Werkseinstellung).

® Einen Anschluss der Not-Aus-Taste mit der 24-V Hauptspan-
nungsversorgung und den anderen mit S1 verbinden. Danach eine
Kreuzverbindung uber sequentielles AnschlieBen des S2 der

Steuerung 1 mit S1 der Steuerung 2, des S2 der Steuerung 2

mit S1 der Steuerung 3, des S2 der Steuerung 3 mit S1 der

Not-Aus-Taste

Haupt-

Steuerung 4, usw., herstellen, und S2 der letzten Steuerung
mit dem Not-Aus-Anschluss aller Steuerungen verbinden.
(Hinweis) Nicht mehr als eine Ader mit einem einzelnen Anschluss verbinden.

[Steuerung 4]

/

O St

-

[Steuerung 1] [Steuerung 2] [Steuerung 3]
spannungs-
smmo——dlo—ge] —ge] g
O MPI O MPI O MPI
:@Mpo :@Mpo :@Mpo
O 24v O 24v O 24v
ON ON ON
O EMG O EMG O EMG

O S2
© MPI
© MPO
O 24v
ON

O EMG

(3) Wenn neun oder mehr Steuerungen eingesetzt werden:

Bitte konsultieren Sie IAl.

M Externes Not-Aus-Beschaltung fr die Stromversorgung des Achsmotors (Typ: RCP2-CG)

Die externe Not-Aus-Beschaltung fur die Stromversorgung des Achsmotors unterbricht die Stromversorgung des Achsmotors Uber ein externes Sicherheitsrelais, usw.,
und deshalb wurde keine eigene Not-Aus-Beschaltung installiert. Dementsprechend muss der Anwender einen Schaltkreis mit einem Sicherheitsrelais und Schitz, usw.,

installieren, so wie unten abgebildet.

Hauptspannungsversorgung ©&%> Verbindung zu den -24V und Not-Aus-Anschlussen der Steuerung

> Verbindung zur N-Klemme der Steuerung

pcaav @

[Steuerung 1]  [Steuerung 2]

[Steuerung 3]

Os1 Os1 O s1
O s2 ] Os2 - Os2
OMPI —  |OMPI |—— | |OMPI
O MPO | OMPO|— OMPO
O 24v O24v O 24v
ON ON ON
OFG OFG OFG

@],S,c,hytz ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, [\ \O

O O O
S33 S34 S11

o O O

O O
S12 13 23 33 43 51

Zum Beispiel
Phoenix Contact PSR-SCP-24UC-/ESA2/4X1/1X2/B

Sicherhei_tsrelzllis
iel:

Al

14 24 34 44 52
O O O

L]

1O

o O
|

* Der oben abgebildete Schaltplan zeigt nur die
Ausgangsbeschaltung des Sicherheitsrelais.
Legen Sie den geeigneten Not-Aus-Eingang
geman lhrer Ausriustung fest.

RCP2
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1] Verbindung mehrerer Steuerungen uber eine serielle Schnittstelle

Im folgenden wird die Verbindung mehrere Steuerungen uber eine PC- oder SPS-Schnittstelle als Host beschrieben:

Technische Grunddaten

Beschreibung

Maximale Anzahl von Geréten, die .

miteinander verbunden werden kdnnen 16 Gerate
Maximale Kabellange 100 m oder kurzer
Abschlusswiderstand 220 Q

* Die Ubertragung muss Uber eine Busleitung mit einem Abschlusswiderstand laufen.

Anschlussbeispiel

Programmiergerat

* Verdrilltes Kabel fur
Verbindung mit dem PC.

Serieller Ein-/Ausgangskonverter (optional)
(eingebauter Abschlusswiderstand)
Typ: RCB-TU-SIO-A (B)

* Das Kommunikationskabel zur Steuerung
wird mit einem E-Con-Steckverbinder, Stecker

000

und dem Abschlusswiderstand komplettiert.

—| O E-Con-Steckverbinder (AMP 3-1473562-4)

FG Stecker: (AMP 5-1473574-4)

o © )

D —mw
24V - = ml
| / \\ % Abschlusswiderstand
Eingangsstrom R=220Q
0.2m 0.2m 0.2m
Yy
Spannungsversorgung * Der Anwender muss die folgende
der Steuerung Kommunikationskabel Verkabelung vornehmen.

zur Steuerung
Typ: CB-RCB-CTL002

Steuerung 2

B Externe Abmessungen des SEA-Konverters

Senkrechte Einbauvorschrift mit
DIN-Leiste

Ausfuhrung: RCB-TU-SIO-A

B Kommunikationskabel zur Steuerung

(Geliefert mit E-Con-Steckverbinder,
Stecker und Abschlusswiderstand)

Ausfuhrung: CB-RCB-CTL002

| 0.2m

Senkrechte Einbauvorschrift mit
DIN-Leiste

Ausfuhrung: RCB-TU-SIO-B

(i
I
! § 1 IBE
E-Con-Steckverbinder
(|
Farbe | Signal | No. No. | Signal | Farbe
o Yellow | SGA 1 1 SGA | Yellow
Orange| SGB | 2 2 | SGB |Orange
L 4) - = g Blue | GND i i +5V
5 |EMGA
6 |+24V
7 | GND | Blue
8 |EMGB

* Die DIN-Leiste ist nicht im Lieferumfang enthalten.
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Im folgenden wird die Verbindung mehrerer Steuerungen via SPS- oder PC-Profibus-Schnittstelle als Host beschrieben.

Grundlegende technische Daten

Bezeichnung

Beschreibung

Maximale Anzahl anschlieBbarer Achsen 16 Achsen
Maximale Kabellange 100 m
220 Q

Abschlusswiderstand

Die Ubertragung muss tiber eine Busleitung mit einem Abschlusswiderstand laufen

Anschluss-Beispiel mit Profibus-Gateway

Programmiergerat

Input power
24VDC

RUM [] )
GER

U 25
=]

cer[] 2o
o

o Q

TER[]

RT

FO

O°F G H
0o

TF.

ololoo
535N Ay

RS485

FG@—J
ov ©

24V

vy

Stromversorgung
Steuerung

Profibus-Gateway

SPS (Profibus)

Profibus

PC (Profibus-Karte)

1785
170.5
161

0.2m

Verbindungskabel
Steuerung

RCP-C/CG

[Steuerung 1]

[Steuerung 2]

0.2m

[Steuerung n]

0.2m

S0

A

—iw
Abschlusswiderstand

R=220Q

E-Con Stecker o
I [AMP-1a73562-0) ?@

(=

E-Con Stecker (AMP3-1473662-4)

\

Abschiuss-
widerstand

Steckvarbinder (AMPS-1473574-4)

Kabelset Verbindungsabschluss
Steuerung: CB-RCB-CTLOD2
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(] Steuerungsoptionen_

Handprogrammiergerat

Ein Gerat mit einer Version alter als 1.61 kann nicht
zusammen mit der RCP2 eingesetzt werden.
(Das sich beim Anwender im Einsatz befindliche Gerat kann

m an |Al fur ein Update eingeschickt werden).
R CA'T(Standard) R CA'T D (mit Not-Aus-Taster)

@ Programmiergerat fur alle Funktionen wie sie fur Testen/Einstellungen
erforderlich sind, zum Beispiel, Eingabe von Positionsdaten, Uberwachung
aktueller Achspositionen sowie Ein-/Ausgangssignale.

@ Das Programmiergerat mit Bedienerfuhrung erleichtert die Bedienung.
Man muss nur die Werte in die entsprechenden Felder eingeben. Eine
Bedienanleitung ist fur die grundlegenden Bewegungsablaufe nicht notig.

@ Die eigene Hilfefunktion unterstutzt Sie zu jeder Zeit bei der schnellen
Uberprufung der Arbeitsablaufe.

Technische Daten

Position Beschreibung

Betriebstemperatur/-feuchtigkeit Eﬁquqgﬁé?]‘tlijg:i(gi;g%:?szentilggtri,%‘lgeizt:o%% EaE
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase, minimale Staubentwicklung
Gewicht Etwa 550 g (einschlieBlich Kabel)
Kabellange 5m

Display 21 Zeichen x 16 Zeilen, LCD

Abmessungen %

249.5

"\ Hilfefunktion m

80

Programmiergerat

Ein Gerat mit einer Version alter als 1.61 kann nicht zusammen
mit der RCP2 eingesetzt werden.
(Das sich beim Anwender im Einsatz befindliche Gerat kann an

m_ 1Al fur ein Update eingeschickt werden).

R c A- P *Qperationen mit Achsbewegungen

sind nicht moglich.

Preiswertes Dateneingabegerat mit Editierfunktionen, jedoch nicht fur
Arbeitsgange mit Achsbewegungen

Editierfunktionen
@ Positionsdateneingabe @ Quittierung der aktuellen Achsposition
@ Uberwachung von Ein-/Ausgangssignalen, usw.

Technische Daten

Position Beschreibung

Betriebstemperatur/-feuchtigkeit E&?gﬁéﬁ‘ﬁg&gﬂé%;(;"wienlﬁggﬂ l,‘;egbss% EHEE
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase, minimale Staubentwicklung
Gewicht Etwa 360 g (einschlieBlich Kabel)
Kabellange 5m
Display 16 Zeichen x 2 Zeilen, LCD
86 23
e .
<
L 1_ ¥

59 RCP2

Einfaches Programmiergerat

Ein Gerat mit einer Version alter als 1.63 kann nicht
zusammen mit der RCP2 eingesetzt werden.
(Das sich beim Anwender im Einsatz befindliche Gerat kann

m an |Al fur ein Update eingeschickt werden).

@ AuBert preiswertes Programmiergerat mit den gleichen Funktionen wie das
RCA-T, aber zu einem wesentlich geringeren Preis.

@ Die Abmessungen des Gerates wurde durch den Einsatz einer zweistelli-
gen Anzeige verringert.

Technische Daten

Position Beschreibung

Betriebstemperatur/-feuchtigkeit Eﬁ'f{f‘gﬁéﬂt#&(gﬂéggw’;ﬁgg}i%egb%% RED
Betriebsumgebung Keine korrosiven Gase, minimale Staubentwicklung
Gewicht Etwa 400 g (einschlieBlich Kabel)
Kabellange 5m
Display 16 Zeichen x 2 Zeilen, LCD
(113.5) 151 26.2__6.3
ADMe ge - \
=)L,
0O ((
o | QR
| |eddd
BIR=|E
ElEIRIE
7| 72.5 (34)
PC Software

Modell |
RCB'1 01 -MW (DOS/V, Windowsversion)

[Inhalt] — Diskette, PC-Kommunikationskabel (5 m) (Hinweis 1)

@ PC-Software fur Positionsdateneingabe und Testen.

@ Diese Software unterstutzt auBerordentlich die Fehlersuche mit ihrem
groBen Funktionsumfang wie schrittweiser Programmablauf, inkrementa-
les Verfahren, Schrittbetrieb, Automatik und einfaches Bedienen uber
einen groBen PC-Bildschirm.

(Hinweis 1) Siehe RCA-105-5 auf Seite 60
fur das PC-Kommunikationskabel-Set.

3 ataf hais Ne 0]
= I R Y T T Location 0,05 Alarm code| 00
= o | F Tou T ine. Fomitioning | 4% | @aervo
Fuwi=)| Fw(+] | Gpesd| 30 [nn/a] Bpead 100 (4] [ )
biahiidle / BHons
eragcanil] T I I I itare
| Position | Spead | ACC |Fush|Pos. band[MAX ACT) aBa/The| r_ 3 4
"l (mm] |(masm]] (5] | (41| [om) | flag | flag izt
600 ] g 0.11 ] [
SO0 ] 0.11 1 1
1 0.11 a 1
(] 0.11 ] 1
25 30.00 ] o
22 0,30 @ 0.11 a o -
[ »

(*) Wenn Sie mit einem RCA-101-MW arbeiten, kann die Software mit
der RCP2 nach einem Versionsupdate verwendet werden. Die Ausfuh-
rung des RCB-101-MW-Konverters weicht von der des Adapters fur die
RCA-101-MW ab, aber der Funktionsumfang ist derselbe geblieben.

ROBO
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Mabel

Motorkabel
- - * Die Standard-Motorkabel entsprechen denen der Roboter. * Eingabe der Kabellange (L) in CJOJO. Die maximale
Modell CB RCPZ MAI:‘ I:‘ I:‘ Kabellange betragt 20 m. Beispiel: 080 = 8 m
(8) (20) M Kabel
CN CN1
2 Bau | A [A1 1 A Rot
! — Schwarz [VMM [A2 2| VMM| Schwarz
2 CN3 - | 1-1318119-3[_WeB_| B |A3] {3 A [ Bau | SLP-06V
- (AMP) Rot A _|B1 4| B |Grin/Geb3| (J.S.T. Mfg.)
(Vorderansicht) ‘ ‘ (Vorderansicht) Schwarz [VMM | B2 5| vMM| Schwarz
. Grin/Geb3] B [B3 6] B WeiB
Steuerungsschnil | L | Achsschnittstelle
Enkoderkabel
CB_ Rc P2_ PAD I:‘ I:‘ * Die Standard-Enkoderkabel entsprechen den normalen Ausfihrungen. * Eingabe der Kabellange (L) in OJCJCI. Die maximale
Modell Roboterkabeltypen konnen ebenfalls gewahlt werden. Kabellange betragt 20 m. Beispiel: 080 = 8 m
cNg  PGKabel oo
(5) 8) (13) (15) —  BAT2)f6] :::@::’: {1]ENA| Wei (Rot 1
—  |BAT)[15] —— —— /{2 [ENA[ Weit (Schw.|
. Helblau (Rot 1) [BK+ [14) — /3 [ENB]_Geb (Rot 1]
3 Hellolau (Schw.1) [ BK — g:@: { 4 [ENB|Geb (Schwarz!
! — WeiB (Rot 1) [ENA[12] L L 5] — -
2 CN4 \ -‘ D% Wei (Schv. 1) | ENA[11} : M e = | =
2 ' Geb (Rot1) |ENB10} : — 7] = -
i . PHDR-16VS )|ENB|9] 8] — =
(Vorderansicht) (Vorderansicht) - SD |8] — |9 |GND] Orange (Rot2) [XMP-18V/
Steuerungsschnil L Achsschnittstelle (JST. Mig)| - SD |7] — 5V_|Orange (Schw2) |() ST Mg
i Orenge (Rot2) | 5V |6 - =
Orange (Schw. 2)|GND| 5 | - -
- lincy4 = -
—  |(NC)[3 4] — -
- |(NC)2 15| — -
Bl |F.G|1 16|BK+| Helbau (Rot 1)
* Die Abmessungen und Kontaktbelegungen der Roboterkabel 17|BK — |Helloau (Schw.1) |
(Typ: CB-RCP2-PACICICI-RB) sind mit denen der Standardkabel identisch. lelF.G | e
Flachkabel fur Ein-/Ausgange (gleich fur RCP, RCP2-C und RCP2-CG)
model CB-RCA-P10020
2m ‘ No. |Signalbezeichnung| Farbe No. [Signalbezeichnung| Farbe g
1 +24V Braun 1 14 NC Gelb 2
2 N(24G) Rot 1 15 NC Grin 2
. 3 Start Orange 1 16 |Position 1 erreicht| Blau 2
Kein Stecker B 4 |Befehl Position 1| Gelb 1 17 _|Position 2 erreicht| Rosa 2
5 |Befehl Position 2| Griin 1 18 |Position 4 erreicht| Grau 2
6 |Befehl Position 4| Blau 1 T(laaggl 19 |Position 8 erreicht| Weil3 2 T:ggl
7 | Befehl Position 8| Rosa 1 A 20 _| Position erreicht |Schwarz 2| g
o 8 NC Grau 1 21 [Ref.punkifahrt abgeschl| Braun 3
. 9 NC Weil3 1 22 Zone Rot 3
Kein Stecker A 10 *Pause Schwarz 1 23 *Alarm Orange 3
— 11 NC Braun 2 24 | *Not-Aus-Halt | Gelb 3
12 NC Rot 2 25 NC Grun 3
13 NC Orange 2 26 NC Blau 3
Kommunikationskabel fur externe Gerate
model CB-RCA-S10020(050)
‘ 2/Em |
‘ ‘ 5V | 1 1 | SGA [Geb
. T SGA | 2 2 | SGB |Orange
! D‘ |||| H GND | 3 3 5V [Braun/Grin
SGB | 4 4 |[EMGS
RS485-Konverterschnittstelle Steuerungsschnittstelle GND | 5 5 |EMGA |Schwarz
5V 6 6 | 24V
. 7 | GND _|Rot/Blau
CB-RCA-S10020 (Kabell?nge: 2m) Masse: UL1007 AWG28 (schwarz 8 |EMGB [Schwarz
CB-RCA-SIO050 (Kabellange: 5 m) Geschirmt, nicht angeschlossen FG Geschirmt

PC-Kommunikationskabel-Set (CB-RCA-SIO050 + RS485-Konverter)

Modell RCA-105-5

D-sub, 9-polig
——CD (DCD) | 1
2 2 —>o SD (TXD) | 2
—o< RD (RXD) | 3
[ER(ETR) [ 4
20 55 % |_SG (GND) |5 | Rp: Daten empfangen
' GND DR(DSR) | 6 | gp: Daten senden
Kommunikationskabel PC-Schnittstelle RS(RTS) | 7 | s@G: Signal Erdung
auf Seiten der CS(CTS) | 8 | CD: Carrier detection
peripheren Gerate RS485-Konverter Rl |9 | CTs: Clear to send
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Diagramme fiir Einzel- und Doppelfithrungsmodelle

[ RCP2-BXGD RCP2-RSGD [ RCP2-BMGD
08 30 ‘ 30 ‘
P £ 25 = 25
£ o —— RXGD § [—=—rsaD § A— AMGD
§ \ % 20 \ % 20
£ os § s \ g
H § 10 g 10
: 3 p
g o2 \ I \\ 3 os \\
H \ —
%0 50 100 150 200 250 % 50 0 150 200 250 300 o E) 100 150 200 250 200
Hub (mm) Hub (mm) Hub (mm)
FolL MONTAGEMOGLICHKEITEN ( Seitenansicht) RCP2-RSGS
1 .
- AL/ F1: (Kopf-)Last o y
-2 - F=i--E= F2: Radial-Last N
F4 @ ° \
' _ EN): AL == 50st
! ' ! g 2 N -6 100st
z \ T R —A— 1505t
E [ 2 X == 200st
' ! | / g 15 \\ N ‘\ =¥~ 250st
L Fo 4L » NN === 300
. . 2 .
F= Einzelfiihrung: hochkant* - =1 — Doppelfiihrung: flach s il ».
= ]
*fur aus anderen Richtungen wirkenden Fao @ 10 0 o (km‘)ma 10000
Lasten ist dieses Modell nicht geeignet Doppelfithrung: hochkant
50 30 50
\ X

N N

» N\ \ | =50t 20 N ——50st s L N 50wt
s 30 N & 100st z \' N -0~ 100st 30 S N —o- 1008t
g o2 N — 1505t ERD \\"\ S i s 2 \\\q B 1508t
3 == 200st z st I == 200st
ERPY N :‘ N - 2505t g \\1 "’“1.. \ g 2 & - 2505t
g ALY —0- 3005t € 10 =~ N ~ g L ~0- 3005t

3 A Ll . N N

R=ai : 5 i : ==

. {111 0 . i
10 100 1000 10000 100 10000 10 100 1000 10000
Lebensdauer (km) Lebensdauer (km) Lebensdauer (km)
' RCP2-BMGD RCP2-RSGS [ RCP2-BMGS

50 3 18

® 16

40 Q \ 25 14 /

3 "\ A =505 == 0st 12 == Ost
@ R, k‘ - 100st s 2 - 50st z &~ 50st
e A i i £ i

s - s
é 20 N B : Sgg:‘l & e - 200st & os ’// - 200st
g J Y —0-300st I —0-250st 2 o0 ] —o-250st
NS N / / —+=300st == 300st
10 0.4
05 — T | —
5 / —Y A 02
. [ ) )
° 100 1000 10000 %o 10 20 30 P 50 ° 10 D 30 40 50
Lebensdauer (km) Last ) Last )
16 16 25
14 " P
— 2 —
_ ——0= P // = 0st _ // == 05t
£ N —0-50st £ A -0- 505t £ A - 50st
3 P —4—100st ] 4 1005t s " / 4 100t
a 08 = 150st & o8 = 150st a == 150st
g 06 . —#-200+ I - 2005t g, N A 5200
L e 2 o 3 / \
04 / (/ s }'/ - ——300st
02 02 . 0s ’/«r,
. [ p— A—2 e
0 10 2 30 40 50 0 10 P 0 20 50 o 10 20 20 40 50
Last (N) Last (N) Last (N)
25 s 16
16 T4
2 14
ey _ 12
= g paz) . ==
£ M = =4 100st 3 1 =4 100st £ —4—100st
7 T R A 5o T
3 3 — . 2 =t
$ 7 L [== o T £ =
0.5 / ’/“ 0.4 04 "
02 02 —"
o ——0 L = ——= B 7=
10 D 30 40 50 o 10 30 40 50 0 10 D 30 40 50
Last (N) Last (N) Last (N)
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Anwendungsbeispiele fur kombinierte Linearachsen

-Linie

RCP2-RMA
RCP2-SA6

Pick & Place

RC-Lini EICOEe] XSEL-J
d ®RCP2-RMA RCP2-C
@RCS-RB75 RCS-C

RC-Li
gl 0 RoP2-sMxe
@ RCP2-RMA

Prufeinrichtung

RCP2-Cx5

Bauteilprufung

NN @ RCS-R20

/MWD RCP2-GRM
@ RCP2-RSA
@ isA-SYM

Steuerung ECONx2

RCP2-Cx2

RCP2-C

RC-Linie Steuerung
RCP2-SSx3
RCS-SM

RCP2-Cx3
RCS-C

RC-Linie IEREPR=INN
RCP2-RMA

RCP2-Cx2

RC-Linie [l Steuerun
ini @ |Horsiss leuerung I
@ RCP2-RSA
@ RCP2-GRS

pacer-Bestuckung

RC-Linie IICLREIVIN
RCP2-GRS

RCP2-C

Il o Rcr2-RVAe
® RCS-SM

Steuerung YN
RCS-C
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Bl schliiter

Automation und Sensorik GmbH

Schliter

Automation und Sensorik GmbH
Postfach 20

D-79675 Schonau
Friedrichstrasse 21

D-79677 Schonau

Tel.: 07673-91828-0

Fax: 07673-91828-50
07673-918 28 - 51

Email: info@schlueter-automation.de

Internet: http://www.schlueter-automation.de
http://www.linearachsensysteme.de

Dieser Prospekt wurde lhnen Uberreicht durch:

Schliiter: Nureinen Telefonanrufvon lhnen entfernt!

Anderungen der technischen Daten sowie Irrtum behalten wir uns vor.





