24 VDC
Schrittmotor

Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmen Breite 52mm RCP2-SA5C

Breite 58mm RCP2-SA6C
Breite 73mm RCP2-SA7C
Stahl-Rahmen Breite 60mm RCP2-SS7C | =
R c P 2 Breite 80mm RCP2-SS8C P
Hochgeschwindigkeits-Typ Breite 80mm RCP2-HS8C —_ %
1= ]z Abgewinkelter Motor Aluminium-Rahmen Breite 52mm RCP2-SA5R S %
Breite 58mm RCP2-SA6R 5
S Breite 73mm RCP2-SA7R T
Stahl-Rahmen Breite 60mm RCP2-SS7R Ve,
Breite 80mm RCP2-SS8R E =
Hochgeschwindigkeits-Typ Breite 80mm RCP2-HS8R _é. g
Zahnriehmenantrieb Breite 58mm RCP2-BA6/BAGU 45 'c_
Breite 68mm RCP2-BA7/ BA7TU 47
Motor mit Kupplung Breite 25mm RCP2-RA2C 105
Breite 35mm RCP2-RA3C 107
R c P 2 Breite 45mm RCP2-RA4C 109
Breite 64mm RCP2-RA6C m
Serie Breite 100mm __RCP2-RAI0C 113 | | =it
Einzelfuhrung Motor mit Kupplung Breite 45mm RCP2-RGS4C 115 g. 3
- Breite 64mm RCP2-RGS6C 117 S =
stange Doppelfuhrung Motor mit Kupplung Breite 35mm RCP2-RGD3C 19 T
Breite 45mm RCP2-RGD4C 121 =
Breite 64mm RCP2-RGD6C 123 =5
e
2-Finger-Greifer Breite 60mm RCP2-GRS 205 ;
RCP2 Breite 74mm RCP2-GRM 207
5 3-Finger-Greifer Hebel-Typ Breite 62mm RCP2-GR3LS ﬁ
Serie Breite 80mm RCP2-GR3LM &5
Greifer Schlitten-Typ Breite 62mm RCP2-GR3SS <_N13 §
Breite 80mm RCP2-GR3SM =
R c P 2 RCP2-RTBL
RCP2-RTCL 221
Serie
Rotations-
achse

Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmen Breite 52mm RCP2CR-SA5C 231

RCP2CR Breite 58mm RCP2CR-SA6C 233
. Breite 73mm RCP2CR-SA7C 235
Serie Stahl-Rahmen Breite 60mm RCP2CR-SS7C 237
Reinraum- Breite 80mm RCP2CR-SS8C 239
OSSRt Hochgeschwindigkeits-Typ Breite 80mm RCP2CR-HSSC 241

RCPZW Schlitten-Typ Breite 160mm RCP2W-SA16C 271
Schubstangen-Typ Motor mit Kupplung Breite 45mm RCP2W-RA4C 273

Serie Breite 64mm  RCP2W-RA6C 275
Staub-Wasser- Hochlasttyp Breite 100mm RCP2W-RA10C 277
geschiitzt

RCP2

mit zugehorigen Steuerungen
PCON und PSEL

AAAAAAA

N

19(20) 103(104) 203(204)
RCP2 mit 24 VDC Schrittmotor 229(230) 269(270)



Integrierte
Steuerung

=
>
=
=
S
(7]

Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation T stangen-Typ

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

v

RC P2 RoboCylinder

RCP2-SA5C

B Modellspezifikationen RCP2 — SA5C —

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm, Schrittmotor,
gerade Bauform

Baureihe — Typ —Encoder-Typ— Motortyp —_— Steigung
I: Inkremental 42P: Schrittmotor  12:12 mm
A: Absolut 4 00Groke 6: 6 mm
3: 3mm

-—g2p - -] -

(Angabein 50 mm-Schritten)

P1

— Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel BE  : Bremse:Kabelausgang am Ende
2 PSEL SP i1 BL : BremseKabelausgenginks
M BR  : Bremse:Kabelausgang rechts
500:500 mm XOO: Spezifizierte Lange  NM : Ungekehte Referenzposiion

ROO: Roboterkabel

I:l —

[ ]

SR : Schittenroller- Spezifikation

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.

Q“N’f)‘

‘Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub.

(2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert.

(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.

30 Horizontal
25
3
=20
2
315
2 ) .
210 Steigung 3 StelgungB'a
. Steigupg 12
0 l ¢
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 Vertikal
_10
2
§ 8
=3
E 8( Steigung 3 45
N4 Steigung 6 25
2 Steigung 12 1 ’
[
CO 100 200 300 400 500 600 700

Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation
[ ] Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 500
ode (mm) ~ [Horizontal (kg)| Vertikal (kg) | (mm) Stolgung (Eingabe in 50 mm- Schritten)
RCP2-SA5C-I-42P-12-(D]-P1 {@HB) 12 4 1 12 600
50 ~ 500
RCP2-SA5C-1-42P-6-(D]- P1 {@{®)] 6 8 25 Do 6 300
50-mm Schritten)

RCP2-SA5C-I-42P-3-(D}- P1{2)] 3 8 45 3 150

Erklarung der Ziffern Hub Kabellange [®)] Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

2 1 RCP2-SA5C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse: Kabelausgang am Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Bremse: Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Bremse: Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc: 11.7Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e S



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht.

*3 Referenzposition fur die
Berechnung des Ma-Moments

T
e

.02)

)

Kabelverbin-
dungsstecker *1

o 8- &3
i i .| I
4-M4 Tiefe 9/ | [19°2] | \ 2-@4H7 Tiefe 6 (240)
30
L
Offset-Referenzposition fur 16 27 Hub 94 3 119
das Ma-Moment *3 ME j«(siz HomethE o
a8 )| 212.8) (2.1)
~ N
~
o a1 W 5 H—H L/
045 1 3 [ N
. N .l ~
Referenz- 50 99 o | « o 0
flache 2 Ry 5 G
Detailansicht von A A 50 ®
. " E-@4.5 Bohrung, @8 Flachsenkung, . o
(Montageloch und 2-@4H7 Tiefe 5 D-M4 Tiefe 7 - " -\ Sicherstellung von -~
Referenzflache) 52 \ /Tlele 4,5 (von der gegeniberliegenden Seite) priene mghr. 52
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. ﬁ; O’fxf @ L @ = @g S
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. m{ P $ B -
*2 Der Schiitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- — =g =2y 4
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der M ¥ M
Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. P
ME: Mechanischer Endpunkt L £xago BXJ;OO io 2OJ
SE: Hub-Endpunkt 1
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. A 56 33 81 {
Abmessungen der Bremse * Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange
BR: Bremse: Kabelausgang: Rechts um 40 mm (oder 53,3 mm bei Kabelausgang: Ende)
und ein um 0,4 kg erhohtes Gewicht.
BR: Bremse: Kabelausgang: Ende
@
BL: Bremse: Kabelausgang: Links hd
193415145 _ B Abmessungen und Gewicht pro Hub
10 ‘ ME | @E Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
g @H—%ﬁ L 279 | 329 | 379 | 429 | 479 | 529 | 579 | 629 | 679 | 729
2 v £ Y %‘{ A 73 100 100 200 200 300 300 400 400 500
S oL [to) - o
| RN * A | B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
£ 1o S © 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4
=g 43 |
52 D 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
E 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12
Gewicht (kg) | 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 21 22 23 2.4 25

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb

Referenzseite

Achsen steuern kann

Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- p Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
P ! Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;treingfrftyp,
(Speifikation o~ PCON-PL-42PI-NP-2-0 aer einen ditteren-
rrna q " tiellen Leitungstrei-
diff. Leitungstreiber) Berinterstict
: (=)
P Iy . P
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
steuerungstyp PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte

DC24V

—305

2A max.

—335

RCP2-SA5C

funianag
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - S A 6 ‘ RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm, Schrittmotor,
gerade Bauform

W Vodelspezifikationen RCP2 — SA6C — | — 42P — [ 11— [ ] — P1 — L1 — [

=
>
=
=
S
(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Mototyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 42P: Schrittmotor  12:12 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel BE  : Bremse:Kabelausgang am Ende
- A: Absolut 2006r68e 6: 6mm ] PSEL SP ;m BL - Bremse:Kabelausganglinks
s 3: 3mm M 252]1 BR : Bremse:Kabelausgang rechts
= 600:600 mm- XOO: Spezifizierte Linge  NM : UngetehteRefeenzposton
£ (Angabe n 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
ko E’ M Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
] Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
. motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
sz 3%
E= I I
E 30 Horizontal
= a25
58 20
=32 3 15 Steigung 3 Stelgun1926
=3 k)
= K10 -
=z Steigung 12 6
g 5
>
H 0
7 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 Vertikal
_10
2
=8 n
, T— T ———— — 2 | Steigung3
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 326
Q UN i » Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung et \ Steigung 6
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub. N 4 3 \— =
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit - L
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2——Steigung 12
Prifung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 15 [ [ 1
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 400 500 600 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. s
Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 550 600
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)
RCP2-SA6C-1-42P-1 2-- P1 -@ 12 6 1,5 12 600 540
50 ~ 600
RCP2-SA6C-1-42P-6-(D]- P1 {@{®)] 6 12 3 |ismmonton 6 300 270
RCP2-SA6C-I-42P-3-(D}- P1{2)] 3 12 6 3 150 135
Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange [®)] Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse: Kabelausgang am Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse: Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse: Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:8.9Nem Mh 12.7Nem Mc: 18.6Nem
Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

23 ... PRl T



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht.

*3 Referenzposition fur die
Berechnung des Ma-Moments

19.5_21.195

Kabelverbindungs-
stecker *1

@@
28

o0 %J@

4-M5 Tiefe 9/ | [82:092] |\ 2-@5H7 Tiefe 6
50
L
Offset-Referenzposition 1 5 Hub 115 5 119
fur das Ma-Moment *3 2.7 |
ME| TRSE Home|\ME "2
0 _11(3.1) (2.2)
= |
ol—%\ r —+ —++ | / ® ®
) < 10
—H-—a (o]
Referenz- o A © © 7 |
Oberflache m — B [E2)]
Detailansicht von A F-@4.5 Bohrung, @8 Flachsenkun o
(Montageloch und A 56 E-G4H7 Tiefe 5 D-M5 Ticfe 9 Tiefe 2.5 (v.d. G4ub. liegenden Seite) L s |3
Referenzflache) 58 T i 58
von 100
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. ﬁ\¢ = @ ¥ @ 4 45&{ S oder mehr
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. |\ | N N
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- oY @ ¢ N
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der i o 5 N
Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt. bi i § ? @ i ﬁ‘é @
ME: Mechanischer Endpunkt L BX100P
SE: Hub-Endpunkt X100° 1 2
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. £x100 0o 7 0 9.5 33 81

Abmessungen der Bremse

BR:Bremse Kabelausgang f
rechts

* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange
um 43 mm (oder 56,3 mm bei Kabelausgang: Ende)

3 BE:Bremse Kabel- und ein um 0,6 kg erhohtes Gewicht.
i BL: Bremse Kabel-
ausgang links Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 | 100 | 150 | 200 [ 250 [ 300 | 350 | 400 | 450 [ 500 [ 550 | 600
L 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 [ 600 | €50 | 700 | 750 | 800 | 850
o 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
294 ||e gﬁ S B o [ o [ 1 [ 1|2 3 | s [ 4 a5 |5
S PN 9 D 4 6 6 8 8 | 10 10 [ 12 [ 12 | 14 | 14 | 16
e 43 - E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
o 58 F 4 4 6 6 8 10 10 12 12 14 14
Gewicht(kg) | 1.8 | 20 | 21 [ 22 | 24 | 25 | 27 | 28 | 29 | 31 | 32 | 34
Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb Referenzseite
Positioniertyp 4 PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, b Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- L Gleiche Steuerungs:
Pheumatik-Typ PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie qne fur 3 Punkte
! Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%gfrftyp, .
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 3 eel{:r""fe'i‘w'n eg’ﬁ; DC24V 2A max.
diff. Leitungstreiber) i ber unterst?jtzt
: (=)
pusweieryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-42PI1-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —335
9styP Achsen steuern kann

RCP2-SA6C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

‘ P Z — S A 7 ‘ RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 73 mm, Schrittmotor,
gerade Bauform

W Vodelspezifikationen RCP2 — SAZC — | - 56P — [ 1 — [ ] — P1 — L1 — [

=
>
=
=
S
(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Mototyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 56P: Schrittmotor  16:16 mm ~ 100:100 mm P1:PCON N :Kein Kabel BE  : Bremse:Kabelausgang am Ende
& A: Absolut 5601Groe 8: 8mm 2 PSEL SP ;’;‘1 BL : Bremse:Kabelausganglinks
s 4: 4mm M 5m BR  : Bremse:Kabelausgang rechts
e 800:800mm XOO: Spezifizierte Lange  NM : Ungekehte Referenzposiion
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
ko E’ M Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
] Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
. motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
Es o ot
) 60 Horizontal
50 -
a % 5 | Steigung4 |
EE 6@4C Steigung-8
] =
=3 330[%
£ g \ ~~_Steigling 16
= N20 PS—
H 10 \ I~
= 0 7
& 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
30 Vertikal
25
gZO
> -
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die .§15 Stelg Hng 4
Q UN L » Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prisfung et \
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub. N10 .
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung 8
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5 Steigung 16
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 15 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 00 100 200 3.»00 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. ST
Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 700 800
E (mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (In 100 mm- Schritten) (mm)
RCP2-SA7C-1-56P-1 6-- P1 -@ 16 ~35 ~5 16 533 480
50 ~ 800
RCP2-SA7C-1-56P-8-(D]- P1 {@{®)] 8 - 40 10 | ommoomen 8 266 240
RCP2-SA7C-I-56P-4-(D}- P1{2)] 4 40 - 15 4 133 120
Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange [®)] Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse: Kabelausgang am Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse: Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse: Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.9Nem Mc : 38.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc: 230 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)
Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen
* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht. 20,20, 20
_\
| i | Kabelverbin-
*3 Referenzposition fur die rﬁl ol EX3 ©[§]"‘§_ ‘ dungsstecker *1
Berechnung des Ma-Moments @ = } 3;%"
is
p—
" “H—geem ] || I
4-M5 Tiefe 10 /| [32:02 2-Q5H7 Tiefe 6

Offset-Referenzposition fur
das Ma-Moment *3 18 Hub 126 159

3
295 ~ ME| ARSE Homef M3E *2
. ,_ \ 3
b | 8 NI
S s waim I R L~

43

\

g{@ o)
- ! 0

50

Referenz-
flache

©

TGt ™
71
73

il i . N F-@6 Borung, @9.5 Flachsenkun
?&;ar"::g;::;: ::: A A ;; 3-Q4H7 Tiefe 5  D-M5 Tiefe 9 Tiefe 5.5 (vo% der gegeniiberlie anden Seite)
o ing von
Referenzflache) \@ é( W 100 oder mehr.
hlrt @ & &+ & e
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. 2 =) 4 b %,,
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- L& =S - @ 4 @L &
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der r/
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. BX100 P
ME: Mechanischer Endpunkt CX100 P 100 30
SE: Hub-Endpunkt A 80 18| 515 103.5

Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.

Abmessungen der Bremse * Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange
BR: Bremse: Kabelausgang: Rechts

um 43 mm (oder 56,3 mm bei Kabelausgang: Ende)
und ein um 0,6 kg erhdhtes Gewicht.

2
3
s
T2
g
=

133415145 B Abmessungen und Gewicht pro Hub

10 ‘ ME| @E Hub 100 [ 200 300 400 500 600 700 800

o e84 L 403 | 503 | 603 | 703 | 803 | 903 | 1003 | 1103

v | ‘%& A 100 200 300 400 500 600 700 800

|| 0 - ®

~| ] 4‘ o 32 B 0 1 2 3 4 5 6 7

o = B o | 1 | 2 | 3|45 |6 |7

52 D 6 8 10 12 14 16 18 20

[F 4 6 8 10 12 14 16 18

Gewicht(kg) | 33 | 38 | 42 | 47 | 54 | 56 | 60 | 65

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung i Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb Referenzseite
Positioniertyp - PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- r Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
P ; Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ d PuI;treingfrftyp, .
(Spezifikation L PCON-PL-56PI-NP-2-0 STt DC24V 2A max.
diff. Leitungstreiber) i ber unterst?jtzt
: (=)
pusweieryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —335
9styP Achsen steuern kann
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — S S 7 ‘ RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen,
Achsbreite 60 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Vodelspezifikationen RCP2— SS7C — 1 — 42P — [ 11— [ 1 — P1 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 42P: Schrittmotor  12:12 mm 100:100mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse:

- A:Absolut 4y Gisge 6: 6 mm g PSEL .
= X :
8 3: 3mm M :5m
= 600:600 mm XOO: Spezifizierte Lange  NM : Ungekehte Referenzposiion
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
= B—— .
EF 20 Steigung 3 Horizontal
(%)
o N [
25 \ \§ Steigung 6

)]

20 \ \
N

Wasser-
geschiitzer Typ
(4]

Zuladung (k

N Steigling 12
- 10 N
= ~~—6
g 5
g 0
= 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 - Vertikal
Steigung 3
_10 \
23 \
g ‘\ Steigung 6
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 326 gung
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung g \\
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N 4 ‘\ -
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit — Steigung 12
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 “.\
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 1
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 500 600
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (In 100 mm-Schritten) (mm)
RCP2-8S7C-1-42P-12-(D]-P1 {@HB) 12 -30 -4 12 600 470

100 ~ 600
RCP2-SS7C-I-42P-6-(D)- P1{@[{®)] 6 ~30 8 | ommsoiol 6 300 230
RCP2-8S7C-I-42P-3-(D}- P1{2)] 3 ~30 -12 3 150 115

Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange [®)] Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:14.7Nem Mb:14.7Nem Mc : 33.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc: 300 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben

an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt)
motorabgewandten Seite vertauscht.

*3 Referenzposition fur die

und die der

=

40

Kabelverbin-
dungsstecker *1

o

i von
100 oder mehr.

Berechnung des Ma-Moments 126
60
5 50 5
2-05H7 Tiefe 10 | 9 | 2002 |19 | 4-M5 Tiefe 10
u = T
@ A
=] s
< lg
1 — 1
19.5] |21 19.5
- (L)
Offset-Referenzposition fi2 A) 113
fur das Ma-Moment *3 ‘ 25 Hub 90
57 ME. | SE
[to) 5
: \ i
T L T ‘ - ‘———d—]
- 55 2l \ 8 (
Referenz- Ol |
Flache /~—80 5 RI (@é% &
Detailansichtvon A A/J 55
60 4-@4H7 Tiefe 5 o - )
18 / NX100 C NX100 18 D-M5 Tiefe 8
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. /100 B 100
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. /
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- Z = - = v
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt. 8I =—”! & & Q’—I
ME: Mechanischer Endpunkt 3 E3 2 2 3

SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.

Abmessungen der Bremse
* Modelle mit Bremse haben eine
erweiterte Gesamtlange um
24.5 mm und ein um 0.3 kg erhohtes
Gewicht.

b I

(4

55
53

27
©,

60

* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und
mit an den Motorstecker angeschlossen.

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

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
G 40 | 140 | 40 | 140 | 40 | 140
D 8 8 12 12 | 16 16
N 1 1 2 2 3 3
Gewicht (kg) | 34 | 40 | 47 | 54 | 61 | 67

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Referenzseite

2A max.

Bezeichnung Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung = Stromverbi
Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- p Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
P b Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%g;ftyp, .
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 3 eel{:r:"fe'i‘tu'n es’frgl DC24V
diff. Leitungstreiber) ber unterstlg.'ltzt
: (=)
pusweertyp | B Fhrhers
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
P [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styp Achsen steuern kann

—305

—335

RCP2-SS7C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — S S 8 ‘ RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen,
Achsbreite 80 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

M Modelispezifiationen RCP2 — SS8C — | — 56P — [ — [ 1 — pP1 - L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 56P: Schrittmotor  20:20 mm 100:100mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse:
- A:Absolut  secisne 10:10mm g PSEL )
8 5: 5mm M 253]1
.= 1000:1000mm XOO': Spezifizierte Linge  NM : UngetehteRefeenzposton
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
ko §_ M Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
] Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
. motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
g 0= :
EF Steigung 5 Horizontal
= 60| 55
50 —
=
5 ".z-: 240 \\ Steigung 10
2= o
=% 330 N \‘
= g \ N—_Steigung 20
= N T —
E’ 10 \ \ ——
s 4
H
7 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
30 - Vertikal
Steigung 5
25
2
520 \ T
(1) Wenn sich der Hub erhaht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 315 Steigung 10
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prisfung et 12
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub. N10 -
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung 20
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5 -—— 5
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. \ 0.5 0.5
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 5 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 800 900 1000
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schritten) | (MM) (mm)
666 625
RCP2-5S8C-I-56P-20-(D]-P1 {@H@) 20 ~40 ~5 20 <600> | <600> | 518

100 ~ 1000 333 310
E RCP2-SS8C-I-56P-10- ' P1 ' i =& =i (in 100 mm-Schritten) i <300> <300> | 2°
RCP2-5S8C-I-56P-5-(D)- P1{2)] 5 ~55 ~20 5 a50s | <is0s | 125

Explanation of numbers [(D)] Stroke [2)] Cable length [(®)] Options Wert in < > gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. ~ (Unit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:36.3Nem Mb:36.3Nem Mc: 77.4Nem
Zulassige Auskragung Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc: 450 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der

motorabgewandten Seite vertauscht.

*3 Referenzposition fur die
Berechnung des Ma-Moments

7.5

4-M8 Tiefe 10
|

240

]

Kabelverbin-
dungsstecker *1

= g,
il wl &
) [ ¥ 25
=2
35 35 2-@8H7 Tiefe 10
- (L)
Offset-Referenzposition i
- ° . 17 A 138
fur das Ma-Moment *3 s [Ts0 Hub (170) 3014 116
M.E. S.E. Home | M.E.*2
5 5
RO \
‘. T f — — =
- 74 ©|o \ g ' { \
Referenz- |+ N R | -
Flache =20 0 §I 2‘ = ECIN mﬁlj 3 3
¥
Detailansicht von A A 74 ‘ 15 NX100P 15
80 [ 100 B 100 | Sicherstellung von 68
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. 100 oder mer.
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnit. .
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- = T T
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der < O —-—o —® - &0
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. &\ E:3 E:3 E:3 & & <& |-
ME: Mechanischer Endpunkt =
SE: Hub-Endpunkt . .
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. \4-O5H7 Tiefe 5 D-M8 Tiefe 10
Abmessungen der Bremse
* Modelle mit Bremse haben eine @
erweiterte Gesamtlange um
26 mm und ein um 0.5 kg
erhohtes Gewicht.
10 43
5| ]
1 .19 — Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
N 3 Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
gI Hq' oL‘i L L 485 | 585 | 685 | 785 | 885 | 985 | 1085 | 1185 | 1285 | 1385
80 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
* Dgs Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
mit an den Motorstecker angeschlossen. Gewicht (kg) | 71 | 81 | 92 [ 102 | 113 | 123 | 134 | 145 | 155 | 166

Steuerung

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung = Stromverbi

Referenzseite

Achsen steuern kann

Positioniertyp 8 PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- p Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
P b Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ ‘ Pul;trei%g;ftyp,
(Speifikation — PCON-PL-56PI-NP-2-0 aer einen ditteren-
rrna q " tiellen Leitungstrei-
diff. Leitungstreiber) Berinterstict
: (=)
puteebertyo | TR,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
steuerungstyp PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2-SS8C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — H S 8 ‘ RoboCylinder Hochgeschwindigkeits-Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen,
Achsbreite 80 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Vodelspezifikationen RCP2 — HS8C — | — 86P — [ 1 — [ ] — P2 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 86P: Schrittmotor ~ 30:30 mm 100:100mm P2 :PCON-CF N :Kein Kabel B :Bremse:

; A: Absolut 5 P im
& 86 1GroRe 1} S  :3m
= M :5m »
= 1000:1000mm XOO: Spezifizierte Lange  NM : Ungekehte Referenzposiion
E (Angabein 100 mm- Schritten) ROO:Roboterkabel SR : Schittenroller- Spezikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
S S 35
— Horizontal
2 30
= a25
58 20
£2 25 N
g & | 12_Beschleunigung 39\3eschleunigunq 0.3G
= N 10 ~S
s 5 \
&
g . N %
= 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)
7 :
6 Vertikal
5
=X
(=} .
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 3 Beschleunlgung 0.2G
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung g ~—
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub. N 2
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 1
Prufung, ob die Zuladung mit der gewuinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 0
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, vertikal). Die max.
Beschleunigung betragt 0,5 G bei horizontaler und 0,2 G bei vertikaler Anwendung. 0 100 200 G(fs%?lwingig?(eit (?T?n(: s) 600 700 800
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100~800 | 900 | 1000
(mm) ~ |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schritten) | (mm) | (mm)

- 1200 1000 800
E RCP2-HS8C-1-86P-30-{(D)- P2 {@){B) 30 -20 -8 | 100-1000 30 750> | <750> | <750>

Erklérung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)

m |_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:36.3Nem Mb:36.3Nem Mc: 77.4Nem
Zulassige Auskragung Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc: 450 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht.

*3 Referenzposition fur die

Berechnung des Ma-Moments

dA1-uabuejs funianalg
ENETNGENT]

diy
-yoed/uny

-qnyas

uonejoy
SENETE)

diL
-wneluiay

Ay saznyasab
13SSEN

170
90
7.5 75 7.5 | 4-M8 Tiefe 10
545002 240, Kabelverbin-
dungsstecker *1
BE E 85
=<
35 35 2-Q8H7 Tiefe 10
Offset-Referenzposition . (L)
fur das Ma-Moment *3 17, (A) 138
| 73 [ a0 Hub (170) 30[14 116
M.E. S.E Home | M.E.*2
[} 5 5
= i A M e— e Y se S— , P
Referenz- /L*Zé RIRl \ N - } \ h
Flache -—80 " &3] ol = o / C
= <«
Detailansichtvon A A/ 74 J 15 NX1007 15 "
80 100 B 100 Sicherstellung von 68
100 oder mehr.
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an.
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. 2 2 = N
*2 Der Schiitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- ¢ G- —o - 90—
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der T £:3 E:3 g3 5 5 = |4
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruihrt. 3
ME: Mechanischer Endpunkt .
SE: Hub-Endpunkt 4-@5H7 Tiefe 5 D-M5 Tiefe 10
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
Abmessungen der Bremse
[=]
* Modelle mit Bremse haben eine  °
erweiterte Gesamtlange um
26 mm und ein um 0.5 kg erhohtes
Gewicht. ©
‘54 Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
T l o ® Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
R 3 L 485 585 685 785 885 985 1085 | 1185 | 1285 | 1385
g] mg_:_ _‘_QM A 330 430 530 630 730 830 930 1030 | 1130 | 1230
80 B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und 'N S 4 5 5 z 8 S 10 U 12
mit an den Motorstecker angeschlossen. Gewicht (kg) | 7.5 | 85 | 96 | 106 | 11.7 | 127 | 138 | 148 | 159 | 17.0

Passende Steuerungen

Kontaktieren Sie bitte Al fir HS8C kompatible Steuerungen.

RCP2-HS8C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

‘ P Z — S A 5 R RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm, Schrittmotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor

MW Vodelspezifikatonen RCP2 — SASR— 1 — 42P — [ 11— [ ] — P1 - L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 42P: Schrittmotor  12:12 mm 50:50mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
- A:Absolut 4y Gisge 6: 6mm g PSEL . NM : Ungelehre eeempostion
s 3: 3mm M :5m R :Motoraufentgegengesetzter
= 500:500mm XOO: Spezifizierte Lange Sete
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
§ = 35 -
Sl Horizontal
T 30
= 25
s E
] <
= 2’20
=G 315
8 s . L -
S 2 | Steigung 3 Steigung 6
s N 10& 3 -
g R Steigung 12
5 4
H 0
7 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 Vertikal
_10
2
% 8
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 6 Steigur
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Pritfung g eigyng 2 5
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N 4 'bﬁgun 95
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit 25
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 i Steigung 1?
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. T T 1
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ ] Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. M Hub and Maximum Speed
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 500
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 50 mm-Schritten)

RCP2-SA5R-I-42P-12-(D]-P1 {@HB) 12 4 1 12 600
RCP2-SA5R-I-42P-6-[D)- P1 {DHB) 6 8 25 | - 6 300
RCP2-SA5R-I-42P-3-(D}- P1{2)] 3 8 45 3 150

Erklérung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)

m |_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.01 mm oder weniger

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment Ma:4.9N em Mb:6.8N em Mc:11.7Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht.

*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an.
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der

Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt

Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.

*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist
die selbe wie beim SA5 Typ. (Siehe S. 22)

58

05

Abmessungen der Bremse
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um
40 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht.

Motor auf entgegengesetzter Seite

41.5

* Bei stirnseitigem Ausgang muB das Bremskabel aus
der dem Motor gegenuiberliegenden Seite kommen.

0.5

48 0.5

0.5,

49

16 Hub 94 R 67
2.7
ME| /NsE 40 _Home
@8y 5[ 30 )
2-Q4H7 Tiefe 6| 5.5 feoo 4-M4 Tiefe 9
|
i ] ummg 3 T ®
@I \ SJ; T
o Mﬁl ik
I j s |
I 15
B} ® ®
76 6l 24 49
L
— 1l
- - A g | B
- +
2-@4H7 Tiefe 5 C-M4 Tiefe 7 E{%}:
ﬁ] e a Ny a 4+ o .
AL 3
T &
b] — o) <+ o o T+ ‘L
BX100 P
A 56 32
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 227 277 327 377 427 477 527 577 627 677
A 73 100 100 200 200 300 300 400 400 500
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 21 2.2 2.3 24 2.6 2.7 2.8 29 3.0

Steuerung

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
| von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- r Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
yp ! Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ ‘ PuI;trei%gfrftyp. )
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 i eel{:r""fe'i‘w'n es’frgl DC24V 2A max.
diff. Leitungstreiber) ber unterst?.’ltzt
: (=)
pusweieryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —335
9styp Achsen steuern kann

RCP2-SA5C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — S A 6 R RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm, Schrittmotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor

W Vodelispezifikatonen RCP2 — SA6R — 1 — 42P — [ 1 — [ ] — P1 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 42P: Schrittmotor  12:12 mm 50:50mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
- A:Absolut 4y Gisge 6: 6mm g PSEL . NM : Ungelehre eeempostion
s 3: 3mm M :5m R :Motoraufentgegengesetzter
= 600:600mm XOO: Spezifizierte Lange Sete
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
g2 % .
Sl Horizontal
2 30
25
= B
55 0
g 2 2, .| Steigung 3 Steigung 6
2 315
g < 2
- N10 -
) Steighing 12 ¢
g 5
>
H 0
7 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 Vertikal
_10
=
o °| Steigung3
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 326
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung et 3
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub. N 4 Steigung 6
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung 12
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 i
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 15 [ 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 550 600
(mm) ~ |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 50 mm-Schritten) (mm)

RCP2-SA6R-I-42P-12-(D]-P1 {@HB) 12 6 -15 12 600 540
50 ~ 600

RCPZ-SAGR-I-42P-6-- P1 - 6 2 =& (in 50 mm-Schritten) 6 300 270

RCP2-SA6R-I-42P-3-(D}- P1{2)] 3 12 ~6 3 150 135

Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.01 mm oder weniger

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment Ma: 8.9Nem Mb:12.7Nem Mc: 18.6Nem
Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht.

*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an.
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist
die selbe wie beim SA6 Typ. (Siehe S. 24)

Abmessungen der Bremse
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um
40 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht.

Motor auf entgegengesetzter Seite

41.7

* Bei stirnseitigem Ausgang muB das Bremskabel aus
der dem Motor gegenuiberliegenden Seite kommen.

123

16 Hub 115 67
27 [3
_ME /N se 60 Home/|N ME *2
43 1 (3.1) 5 50 Le2)
28 7 1.5 2-@5H7 Tiefe 6 9 32002 4-M5 Tiefe 9
B + 3
CImng PR 5 [® @
s i : |
& 8
4
| o 2] L
" o )’F ° _ B ] @ip 9 R
- @@@ [
wn
Kabelverbin-
dungsstecker *1 | 4 ® @
@ (240) 76 6 24 50
1.5 48 |05 L
1.5 50
[ —— -+ e T ]
AL Y]l
L1 |
D-@4H7 Tiefe 5 C-M5 Tiefe 7 ESET
Fu Do N ° - o ¢ |5
"‘ \k & &
|— ) 4
b] =% £ S E3 ° & -]
? i
BX100°
A 75 195 32
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
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
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
© 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

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb

Referenzseite

Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
| von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- r Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
yp ! Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%gfrftyp, .
e W PCON-PL42PHNP-20 Sy
diff. Leitungstreiber) ber unterst?jtzt
: (=)
Pulstreiber-Typ . P
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
P [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styp Achsen steuern kann

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2-SA6C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

‘ P Z — S A 7 R RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 73 mm, Schrittmotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor

W Vodelspezifikatonen RCP2 — SAZR— | — 56P — [ 1 — [ ] — P1 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 56P: Schrittmotor  16:16 mm 100:100mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
- A:Absolut  secisne 8: 8mm g PSEL . NM : Ungelehre eeempostion
s 4: 4mm M :5m R :Motoraufentgegengesetzter
= 800:800mm XOO: Spezifizierte Lange Sete
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
s 70 -
Sl Horizontal
2 60
= 50
L= A4o Steigung 4
E E ,
=35 ™ - N\ Steigung 8
8 k)
= N20 =\ ~~—__Steigling 16
@®
g 10 N\ \\g 9
= 0 ¥y 4
= 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
30 Vertical
25
<20
2| Steigung4
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 315
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung et .
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N 10 ~ Steigung 8
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ~\\ Steigung 16
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5 \
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 3 1.5 S—
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. s
Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 700 800
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schritten) (mm)
RCP2-SA7R-1-56P-1 6-- P1 -@ 16 ~25 ~5 12 533 <400> 480 <400>
100 ~ 800
RCP2-SA7R-I-56P-8-(D}- P1{@{®)] 8 -35 A0 6 266 240
RCP2-SA7R-1-56P-4-(D]- P1{2) 4 ~35 ~15 3 133 120
Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.01 mm oder weniger
Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.9Nem Mc : 38.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc: 230 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der

funianag
ENETNGENT]

motorabgewandten Seite vertauscht. Hub 126 106.2
60 3
50 14 mE | APse 4 580 BHong[NME "2
33 105 (4.8 4 2-Q5H7 Tiefe 10 9(32002 g 3) 4-M5 Tiefe 10
o L T 1 3
- \ | o Rl T & e °
o : i : = B
" ! € J \
)_L - L\[ ; o B eeEE ]|
5lof () i | E o
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*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. 0@@
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. o .
*2 Der Schiitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- ® Kabelverbin-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der dungsstecker *1
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. le P 4
ME: Mechanischer Endpunkt o (240) 1255 1o 41.2 2 60 &
SE: Hub-Endpunkt 0. 60 |05 L
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. 3] S T
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist f 1 [ K A H ]
die selbe wie beim SA7 Typ. (Siehe S. 26) _ % \EM
L L 4
Abmessungen der Bremse
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um
43 mm und ein um 0.6 kg erhohtes Gewicht.
Motor auf entgegengesetzter Seite 3-@4H7 Tiefe 5 C-M5 Tiefe 9 =N
ﬁu x¢ o \ o hd o 4
g s -
b] L& o % o 4 o 4
BX100 "
A 80 18| 51
* Bei stirnseitigem Ausgang muB das Bremskabel aus
der dem Motor gegenuiberliegenden Seite kommen.
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 100 | 200 300 400 500 600 700 800
L 350.2 | 450.2 | 550.2 | 350.2 | 750.2 | 850.2 | 950.2 | 1050.2
A 100 | 200 300 400 500 600 700 800
B 0 1 2 3 4 5 6 7
C 8 8 10 12 14 16 18 20
Gewicht (kg) | 47 | 52 | 56 | 6.1 65 | 70 | 74 | 79

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb

Referenzseite

Bezeichnung Modell Merkmale
Positioniertyp - PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstlitzung
| von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- p Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
yp ! Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%gfrftyp, .
- N PCON-PL-SGPLNP-20 Sy
diff. Leitungstreiber) e unterst?.’ltzt
: (=)
pusweieryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) e
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
ST PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styP Achsen steuern kann

DC24V

—305

2A max.

—335

RCP2-SA7R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — S S 7 R RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 60 mm,
Schrittmotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

MW Vodelispezifikatonen RCP2 — SSZR — 1 — 42P — [ 11— [ ] — P1 - L1 — [

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 42P: Schrittmotor  12:12 mm 100:100mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
- A:Absolut 4y Gisge 6: 6mm g PSEL . NM : Ungelehre eeempostion
s 3: 3mm M :5m R :Motoraufentgegengesetzter
= 600:600mm XOO: Spezifizierte Lange Sete
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
g2 e~ :
EF Steigung 3 Horizontal
2 30
LE 52 \
55 =20
S N\~
= 315
g §10 2 \ \\ Steigling 12
= N -
Ea . \\ Steigung L 55
s 0 Nog
= 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 - Vertikal
Steigung 3
10
2\
ENI
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 326
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung et 5.3 Steigung 6
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub. N 4 \
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung 12
uswal ! ! ¢ ] <, wenn gung
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 15 N
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. : 0.5 ~ 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 500 600
(mm) ~ |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schitten) (mm)
RCP2-SS7R-1-42P-1 2-- P1 -@ 12 ~20 ~4 12 600 <440> 470 <400>

RCP2-8S7R-I-42P-6-(D}- P1{2H@) 6 ~20 6 i 6 250 230
RCP2-SS7R-I-42P-3-(D}- P1{2)| 3 ~30 ~10 3 105 105

Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.05 mm oder weniger

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:14.7Nem Mb:14.7Nem Mc : 33.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc: 300 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der

motorabgewandten Seite vertauscht.

*Die Referenzflache ist die selbe wie beim (L)
SS7C Typ. (Siehe S. 28) 12 (A) 67
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist 25 S (Hub) (126) 25[10 (57)
dieselbe wie beim SS7C Typ. (Siehe S. 28)
M.E. S.E 126
55 N5 60 Home ME. *2
1 41.5 0.5 2-@5H7 Tiefe 10| 5 50 5 |4-M5 Tiefe 10 5 N AT
5 [y T oo
o ‘_" ‘
L T 5
& of « 4 i
28 B ] 58| &l o] ;
< e 13 a3
ke
< 19.5| |21 19.5
Kabelverbin- i
4 dungsstecker *1,
Clrs ‘ 94
50 L | ———— 3
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. # E
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der “ Ll
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. W
ME: Mechanischer Endpunkt il
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. 81 = %‘ = vy = 2
= = +
4-@Q4H7 Tiefe 5/ 100 B 100 \D-M5 Tiefe 8
Abmessungen der Bremse 18 NX100° c NXi00 18

* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um
24.5 mm und ein um 0.3 kg erhdhtes Gewicht.
55

2

53
27, 36.5

60

RO

* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und
mit an den Motorstecker angeschlossen.

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600
L 355 | 455 | 555 | 655 [ 755 [ 855
A 276 | 376 | 476 | 576 | 676 | 776
B 40 | 140 [ 240 | 340 | 440 | 540
© 40 | 140 [ 40 [ 140 | 40 | 140
D 8 8 12 | 12 16 16
N 1 1 2 2 3 3
Gewicht (kg) | 41 | 47 | 54 | 61 | 67 | 74

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Bezeichnung

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung = Stromverbi

Referenzseite

DC24V

Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- r Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
yp b Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%g;ftyp, .
- N PCON-PL4ZPLNP-20 Sy
diff. Leitungstreiber) ber unterst%ltzt
: (=)
Pulstreiber-Typ y P
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
P [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styp Achsen steuern kann

2A max.

—305

—335

RCP2-SS7R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — S S 8 R RoboCylinder Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 80 mm,
Schrittmotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

M Modelispezificationen RCP2 — SS8R — | — 56P — [ — 1 - p1 - [J1 — [_]

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 56P: Schrittmotor  20: 20mm  100:100mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
- A: Absolut S601Grote 10:10 mm ] PSEL SP ;m NM : Ungekehrte Referenzposon
s 5. 5mm M 5,’2 R :Motoraufentgegengesetzter
S= 1000:1000mm XOO: Spezifizierte Linge Seie
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
- = . . . . "
2.2 M Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
] Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
. motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
g 0= :
EF 6 Steigung 5 Horizontal
-
(-5
= 50|55 \
= °
58 <40
2=
=% 330 Steigung10
=3 k)
= R20 \
) 10 \ Steigung 20
S
g 0 \b4\'\ 1
-]
7 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
30 Vertikal
25
g2o Steigung 5
2 \
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 315
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung g 9 \\
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N10 - -
/Auswahl | (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung10 Stellgung 20
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5 N
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 3 | ™05 .05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 5 00 50 100 150 200 250 300 350
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigket (mm/s) \0;5
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 800 900 | 1000
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schriter) | (mm) | (mm)
600 600 515
RCP2-8S8R-I-56P-20-(D]-P1 {@H@) 20 ~23 -3 12 <333> | <333> | <333>

E RCP2-5S8R-I-56P-10-(D}-P1{2}{B) 10 ~28 -9 | v Somer 6 250> | <250 | 25
RCP2-5S8R-I-56P-5-(D)- P1{2H@) 5 ~55 ~20 3 40> | <rage | 125

Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.05 mm oder weniger

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:36.3Nem Mb:36.3Nem Mc: 77.4Nem
Zulassige Auskragung Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc: 450 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der

motorabgewandten Seite vertauscht.

(L)
*Die Referenzflache ist die selbe wie beim 17 (A) (67)
SSBC Typ. (Siehe S. 30) [30 Hub (170) 30[10(57)
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist 170 [
dieselbe wie beim SS8C Typ. (Siehe S. 30) M.E. | SE. 90 Home | M.E.*2
5 208H7Tiele10 | 7.5] 75 _|7.5 |4M8Tifet0 5\
T 2:0817 Tiete 10 |
15]] 46992 |15
g \
B o N
3 i ot B2 | [*+*
[ e
| ©
2=
@j/.o 35 20 35
~ Kabelverbin- T & @ @
dungsstecker *1 N
g
| 138
[ [ —— [ T Ti }
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. ‘ﬁE \ +
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der +
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
0 @6 & — D
VI 7 b d - —@ |
E:3 K3 r
Abmessungen der Bremse
4-@5H7 Tiefe 5 \D-M8 Tiefe 10
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um 100 B 100
26 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht. lﬂ NX1007 hs|
3 Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
L 414 514 614 714 814 914 1014 | 1114 | 1214 | 1314
A 330 430 530 630 730 830 930 1030 | 1130 | 1230
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
mit an den Motorstecker angeschlossen. D 8 10 12 14 16 18 20 20 24 26
N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg) | 7.9 9.0 10 1141 121 13.2 143 | 153 16.4 | 17.4

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung = Stromverbi

Referenzseite

Achsen steuern kann

Positioniertyp - PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- b Gleiche Steuerungs-
Preumatik-T PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
yp 4 Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ del:ﬂfrfger:%eifrftgr%n-
(Spezifikation ~ PCON-PL-56PI-NP-2-0 : B :
rrna q " tiellen Leitungstrei-
diff. Leitungstreiber) ber unterstitzt
- (=)
Pulstreiber-Typ y P
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
P [ Programmierbarer
steuerungstyp PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2-SS8R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

‘ P Z — H S 8 R RoboCylinder Hochgeschwindigkeits-Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen,
Achsbreite 80 mm, Schrittmotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

W Vodelspezifikationen RCP2 — HS8R— | — 86P — [ 1 — [ ] — P2 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 86P: Schrittmotor ~ 30:30 mm 100:100mm P2 :PCON-CF N :Kein Kabel B :Bremse

n A: Absolut 8601Groe g SP ; ;’;‘1 NM : UngekehrteRefrenzpostion
S :
Gl M :5m
= 1000:1000mm XOO: Spezifizierte Lange
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
S S 35 -
= Horizontal
2 30
= a25
55 =20
28
g2 2 TN
8 § Beschleunigung 0:5G \ Beschleunigung 0.3G,
= N10 =
2 5 \
&
H 0
= 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)
7 :
6 Vertikal
5
=X
(=} .
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 3 Beschleunlgung 0.2G
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der g
maximalen Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub. N 2 ‘\
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. N
punkte Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur Prufung, ob die 1
Zuladung mit der gewiinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 0
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Achse vertikal
arbeitet). Die maximale Beschleunigung betragt 0,5 G bei horizontaler und 0,2 G bei vertikaler Anwendung. 0 100 200 stoc?mwingig(l)(eit (i?n(: s) 600 700 800
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 800 900 1000
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schrtter) | (Mm) (mm)

- 1200 1000 800
E RCP2-HS8R-1-86P-30{(D)- P1 {@[@) 30 ~20 S At el 30 <750> | <750> | <7505

Erklarung der Ziffern [(D] Hub [@) Kabeliange [3)] Optionen (Einheit: mmys)

m |_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:36.3Nem Mb:36.3Nem Mc: 77.4Nem
Zulassige Auskragung Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc: 450 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben
an der Motorseite (Entfernung zum Referenzpunkt) und die der
motorabgewandten Seite vertauscht.

*Die Referenziiache ist die seibe wie beim (L)
HS8C Typ. (Siehe S. 32) 7 A &7
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist (A) (67)
die selbe wie beim HS8C Typ. (Siehe S. 32) Tao Hub (170) 30]‘}0 (57)
170
70 IM.E. | SE. 90 ) Home | M.E.*2
55 |1 \l/5 208H7Tiele 10 | 7.5] 75 7.5 |4MBTilei0 5 \|/
34, |05 15[ 45002 |15
g [
il ] B e | g
| o e + ¢ © | @
3 =2 e — Rg 3 El % -
i B <3 © 1 o |
| I £ R
& [1® - : 5"
9y, | 35 20 35 0 4
~ H ] i
| Kabelverbin- I o & ' @
dungsstecker *1 5 K
g |y
35, ‘ (240) 138
(A ———— R ) 3}
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. [
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. I’(E
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- | +
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt 1
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
lOI O — o— — 0
< ] a4 - T b4 _}
-3 -3 K3
4-@5H7 Tiefe 5 D-M8 Tiefe 10
Abmessungen der Bremse 100 B 100 —
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um 15 NX100° h
26 mm und ein um 0.5 kg erhohtes Gewicht. Rl 13
70
59
34
43 .
@, ] | / [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
3 > . 0.5 ol [_ N i Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
T | A p
0 ® L £ L i 7 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
D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
mit an den Motorstecker angeschlossen. Gewicht (kg) | 7.9 | 90 | 10 | 114 | 121 | 182 | 143 | 153 | 16.4 | 17.4

Passende Steuerungen
Kontaktieren Sie bitte Al fir HS8R kompatible Steuerungen.

RCP2-HS8R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — BA6/BA6 U RoboCylinder Zahnriehmen-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm,
Schrittmotor, Motor oben/unten

W Vodelspezikatonen RCP2— [ ] — 1 — 42P— 54 — [ ] — P1 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
BA6: B;gmmgl I Inkremental 42P: Schrittmotor ~ 54:54 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel NM : Ungekehrte Referenzpostion

. A: Absolut 5 P im
= BAGU: Btgeyith 4200Grofe ca.54mm 0 PSEL S :3m
< motorat bottom M  :5m
L= 1000:1000mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabe in 100 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.

I I
Horizontal

Greifer
Rotation

Typ

Reinraum-

Beschleunigung 0.5G

w A~ OO N

Wasser-
geschiitzer Typ
Zuladung (kg)

N

Steuerungen

0 250 500 750 1000 1250 1500 1750
Geschwindigkeit (mm/s)

(Die Achse kann nicht vertikal verwendet werden.)

(1) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur

'Auswahl- Prufung, ob die Zuladung mit der gewuinschten Geschwindigkeit korrespondiert.
punkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,5 G. Das ist die maximale
Beschleunigung.
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motor Installation| ~ Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 1000
Richtung (mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 50 mm-Schritten)

RCP2-BA6-I-42P-54-[(D]-P1{@{@)] Oben "

ca. ’ L
~4 nicht moglich 500 ~ 1000 1000
54 ; ; 54
RCP2-BA6U-I-42P-54-(D- P1{@}@)] | unten mn (n 50 mm Schiten) mm
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
m 0 Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Antriebssystem Zahnriehmen
Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Spiel 0.01 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment Ma: 8.9Nem Mb:12.7Nem Mc: 18.6Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

Ma Mb Mc MaL[ %
5 RCP2-BA6/BA6U



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an.
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt 60
SE: Hub-Endpunkt 5 50 5
2-@5H7 Bohrung, Tiefe 10 9,32002 9| | 4-M5 Tiefe 10 (240) )
© B [ & ‘
J (3 ==
< =S — &
B S 2
Kabelverbin-
dungsstecker *1
5 48 5
39 L (Motor oben: BA6) (Motor unten: BA6U) 10
8 238 10 715 Hub .60 23 _ 65 . 1105 r
’_ | _‘ T - _
© ME | SE Home| ME|*2 52 It 2
©
o Joz a1 M g
| Sicherstellung von !
- Bl — —— 100 oder mehr.
0 ™
0w B & © I q ~
™ in
T J = =
A s
58 S-4.5 durchgehend, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 75.5
2-G4H7 Tiefe 5 S-4.5 durchgehend, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
/f \ % & &) @
9, © © % \\ —=
g | s 5 ( — e —H{-—=
“ o o @ @ @ @ =
|\ ‘ ‘ % B &
} 55 | B \ NX100" \ 80 } 80
a8 o )
10 < [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
|
Referenz- % Hub 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
Flache < L 740 | 790 | 840 | 890 | 940 | 990 | 1040 | 1090 | 1140 | 1190 [ 1240
15 Q4.5 A 720 770 820 870 920 970 1020 | 1070 | 1120 [ 1170 | 1220
= B 85 | 35 85 | 35 85 | 35 85 | 35 85 35 | 85
Detailansicht von A D 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10
(Montageloch und N 14 | 16 | 16 | 18 | 18 | 20 | 20 | 22 | 22 | 24 | 24
Referenzflache)
Gewicht (kg) 2.8 2.9 3.0 3.2 3.3 3.4 35 3.7 3.8 3.9 4.1
Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- r Gleiche Steuerungs-
Pneumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
P ; Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ d PuI;treingfrftyp, .
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 i eel{:r""fe'i‘w'n eg’ﬁ; DC24V 2A max.
diff. Leitungstreiber) i ber unterst?jtzt
: (=)
pusweieryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —335
9styp Achsen steuern kann

RCP2-BA6/BA6U
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — BA7/BA7 U RoboCylinder Zahnriehmen-Ausfuhrung, Achsbreite 68 mm,
Schrittmotor, Motor oben/unten

W Vodelspezikatonen RCP2— [ ] — 1 — 42P— 54 — [ ] — P1 — L1 — [

'
=
>

=

=
S
(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
BA7: Belttyewith  1: Inkremental 42P: Schrittmotor  54:54mm  600:600mm P1:PCON N :Kein Kabel NM : Ungekehrte Referenzpostion
, TR A Absolut 4 Grod PSEL P :lm
= BA7U: Bettypevith DGroe l S :3m
< matorat bottom M :5m
L= 1200:1200mm XOO: Spezifizierte Lange
= (Angabe in 100 mm- Schritten) RO : Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
- = . . . . B
2.2 M Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
oS Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
. motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
£2 " N
T 12 Horizontal
-5
= 10 |
L= =) Beschleunigung 0.5G
55 S8
23 2
=% 36 S
8 <
==n R 4 \\
S
=5 2
@
H 0
3 0 250 500 750 1000 1250 1500 1750
Geschwindigkeit (mm/s)
(Die Achse kann nicht vertikal verwendet werden.)
(1) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit
ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur
'Auswahl- Prufung, ob die Zuladung mit der gewuinschten Geschwindigkeit korrespondiert.
punkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,5 G. Das ist die maximale
Beschleunigung.
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motor Installation| ~ Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 600 ~ 1200
Richtung (mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 50 mm-Schritten)

RCP2-BA7-I-42P-54-[(D]-P1{@{@)] Top "

ca. i bali 600 ~ 1200
~8 Nicht moglich 1500
54 ' } 54
RCP2-BA7U-I-42P-54-(D]- P1{@H®)] | Botiom mn (n50mm-Schiten) mm
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen [ Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Antriebssystem Zahnriehmen
Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Spiel 0.01 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment Ma:13.8Nem Mb:19.7Nem Mc : 29.0Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

Ma Mb Mc MaL[ %
7 RCP2-BA7/BA7U



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an.
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der 7
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. 5 62 5
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt i 2-@5H7 Bohrung, Tiefe 10 g 47002 9 4-M5 X10 240
( < R E! — B é'\\
5 (3 =
) =
oy & 8o ro—— S
g Kabelverbin-
dungsstecker *1
10 48 10 L (Motor oben: BA7) (Motor unten: BA7U) 10
8 32 8 i 715 (Hub) ! 75 23 65 10.5 L r
=i I=| = %
1 0|
9 ME | SE Home | ME *2 )1 3
©
4.7 4.7 i von 1
3 100 oder mehr.
g ~ - : :
]
=1
98 | o ° I [ “
iy
A JL 63 S-4.5 durchgehend, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 755
68 ) .
2-@4H7 Tiefe 5
iele S-4.5 durchgehend, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
[
[ & @ % <o,
2 “ o/ PR AR
o [5) o O
t ¢ ® ¢ X
% ° | s | B \ NX100 7 \ 80
g | A
Referenz- .
Referenz- = Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

25 | 2945 Hub 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 950 | 1000
L 855 | 905 | 955 | 1005 | 1055 | 1105 | 1155 | 1205 | 1255 | 1305 | 1355 | 1405 | 1455
o A 835 | 885 | 935 | 985 | 1035 | 1085 | 1135 | 1185 | 1235 | 1285 | 1335 | 1385 | 1435
Detailansicht von A B 700 | 50 | 100 | 05 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100
(Montageloch und D 6 | 7 7 | s 8 | 9 | 9 | 10 | 10 | 11 | 11 | 12 | 12
Referenzflache)
N 16 | 18 | 18 | 20 | 20 | 22 | 22 | 24 | 24 | 26 | 26 | 28 | 28
Gewicht (kg) | 3.6 | 37 | 39 | 40 | 42 | 43 | 44 | 46 | 47 | 49 | 50 | 52 | 53

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Bezeichnung

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung  Stromverb

Referenzseite

Positioniertyp 4 PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstlitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, b Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- P Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
P ; Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%gfrftyp, :
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 e;izhr;nurl\ieer:_en
diff. Linearantrieb) i antrieb unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ . P
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) e
Serieller Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-42PI1-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
ST PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styP Achsen steuern kann

—305

DC24V 2A max.

—335

RCP2-BA7/BA7U
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