RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — R A ! ‘ RoboCylinder Schubstangen- Ausfuhrung, Achsbreite 25 mm,
Schrittmotor, gerade Bauform

W Modelispezifkatonon RCP2 " RA2C— I — 20— [ 11— [ 1 - p1 - [ - []

Typ
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Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20P : Schrittmotor 1:1mm 25:25 mm P1:PCON N :Kein Kabel FL:Flansch

= 200GrsBe ] PSEL E ; ; m FT:MontagefuB
= g
&y M :5m
= 100:100 mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabein 25 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

M 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 Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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(1) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des ver- .31-5
wendeten Schrittmotors im Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und e 1
Zuladung, um die Zuladung bei der gewlinschten Geschwindigkeit zu prifen. N
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,05 G. Das ist die maximale Beschleunigung. 05
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Beachten Sie, dass
bei einer externen Kraft auf die Schubstange aus irgendeiner Richtung, auBer der in Bewegungsrichtung, die 0
Arretierung beschadigt werden kann. 0 5 10 1." . 29 25 30 3%
Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung Maximale Zuladung Haltekraft Hub Hub 25 ~ 100
(mm)" [ Horizontal (kg) | Vertikal (kg) |(N) (Hinweist)|  (mm) Steigung (In 25 i
25~ 100
RCP2-RA2C-1-20P-1-[D]-P1-[@)-[@) 1 7 25 100 {1025 e 1 25
Erklirung der Ziffern Hub Kabellinge grione (Hinweis 1) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408. (Einheit: mm/s)

Schritt-
Motor

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Flansch FL 382 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @6 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Spiel 0,05 mm oder weniger
Schubstangen-Durchmesser @12 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +2,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist das RA2C-Modell
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt- Version lieferbar

Hinweis
Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf
die Schubstange aus, auBer der in Bewegungsrichtung
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer
externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge-
setzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden.

Kabelverbindungs-
stecker *1

012

12
M8X1.25 _1_0_1

o "
I o ef ——— 4 —
Q
|
ik
4-M3, effektive Tiefe 6 ME *2 (2.5)
ME | s - 47
14 ] 19 61 12.5
(1) Hub N2 L1 Sicherstellung
Home Position von 100 oder mehr

Il Abmessungen, Gewicht und

4-M3, effektive Tiefe 5 max. Geschwindigkeit pro Hub
Hub 25 50 75 100
0 75 100 | 125 | 150

] 157.5 | 182.5 | 207.5 | 232.5
Gewicht (kg) | 0.4 | 05 | 06 | 07

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung = Stromverbra Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-20PI-NP-2-0 -
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positionierty Positionierungs-
" % punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-20PI-NP-2-0
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ d PCON-CY-20PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
| Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ PU|§tfeib€;ftYP,
(Spezifikation - PCON-PL-20PI-NP-2-0 CRTEmEnGHiEan: DC24V 2A max.
- . ” tiellen Leitungs-
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-20PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-20PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- m Programmierbarer
steuerun PSEL-C-1-20PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
gstyp
Achsen steuern kann

RCP2-RA2C
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Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RC P2 RoboCylinder

RCP2-RA3

M Modelispezifikatonen RCP2 — RA3C — |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—
I: Inkremental
A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

C

-2 -] [ -

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
28P:Schrittmotor  5: 5 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel FL:Flansch
280GroRe 2.5:22.5mm ] PSEL SP ; m ;‘I’r\:AMontagefuB )
M 5m : Umgekehrte Referenzposition
200:200 mm XOO: Speifizierte Lange

P1

(Angabe in 50 mm-Schritten)

RoboCylinder Schubstangen- Ausfuhrung, Achsbreite 35 mm,
Schrittmotor, gerade Bauform

- ] - [

ROO: Roboterkabel

M 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 Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.

gewunschten Hub.

Geschwindigkeit zu prifen.

(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewtinschten

(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 Prifung der maximalen Geschwindigkeit bei dem

(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung.
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Beachten Sie, dass bei einer externen Kraft

die

auf die Schubstange aus irgendeiner Richtung, auBer der in B;
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Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Steigung Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraf Hub Hub 50 ~ 200
fealel (mm) | Horizontal (kg)] Vertikal (kg) () tHimeis2) | (mm) S (i 50mm Schite)
RCP2-RA3C-I-28P-5-[(D]-P1-[@)]- (@) 5 -15 -6 735 | oo oo 5 187
RCP2-RA3C--28P-2.5-[(D}-P1-[@} @] | 25 ~30 10 | 1seg | 25 114

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

(Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.

(Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

107 e

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Flansch FL 382 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Schubstangen-Durchmesser @22 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1,5°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)




RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist das RA2C-Modell
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt- Version lieferbar

Hinweis
Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf
die Schubstange aus, auBer der in Bewegungsrichtung
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer
externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge-
setzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden.

SE: Hub-Endpunkt

stecker *1
- 4-M4, Tiefe 10
R o o
[,

w| o «f LA
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Kabelverbindungs

Sicherstellung ‘

von 100 oder mehr

27

MaBe der Sechskant-

r’ Mutter am Stangenkopf ~— ! R =5 1o | &2 || o
i 6 17 i 0 112.5 | 162.5 | 212.5 | 262.5
) | | L 203 253 303 353
i @ g i N 1 2 3 4
I hat I n 6 8 10 12
i i Gewicht (kg) 0.8 0.95 1.1 1.25

n-M4, Tiefe 6

Il Abmessungen, Gewicht und
max. Geschwindigkeit pro Hub

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-28PI-NP-2-0 -
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positionierty Positionierungs-
" % punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-28PI-NP-2-0
kategorie erfillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-28PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
P Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ PU|§tfeib€;ftYP,
(Spezifikation = PCON-PL-28PI-NP-2-0 dereinen differen- DC24V 2A max.
. N ” tiellen Leitungs-
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ § Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-28PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-28PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- m Programmierbarer
steuerun PSEL-C-1-28PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —335
gstyp
Achsen steuern kann

RCP2-RA3C
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Integrierte
Steuerung
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Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

D

RC P2 RoboCylinder

RCP2-RA4C

H Modellspe

* Details der Model

zikaionen RCP2— RA4C— 1 — 42P — [ |- [1] -
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub
I: Inkremental 42P:Schrittmotor  10: 10 mm 50:50 mm
A: Absolut £ 0Groke 5: 5mm 2
2.5:2.5mm
300:300 mm

(Angabe in 50 mm-Schritten)
lispezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

P1

— Passende Steuerung —

P1:PCON
PSEL

RoboCylinder Schubstangen- Ausfuhrung, Achsbreite 45 mm,
Schrittmotor, gerade Bauform

I e

Kabellange — Optionen
N :Kein Kabel B :Bremse
SP 5;“\ FL:Flansch
:3m 5
M i3m FT:Montageful3

XOoo Spezifizierte Linge INM: Umgekehrte Referenzposition

ROO: Roboterkabel

(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 Prifung der maximalen Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub.

(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver- i im
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewtinschten
Geschwindigkeit zu prifen.

(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung.

Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Beachten Sie, dass bei einer externen Kraft
auf die Schubstange aus irgendeiner Richtung, auBer der in Bewegungsrichtung, die Arretierung beschadigt werden kann.

M 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 Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
60 Horizontal
50
340 Steigung 2/5
= Steigung 5
5’30 gung
Z90[28 A I
N Steigung 10
10
0 5
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
21 T T
18 [\ | Vertikal
Steigung 2.5
15 3
B1
2
3 ’ \ Steigung 5
36
3145 Steigung 10
25 05
0 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung

(Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Steigung Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraf Hub Hub 50 ~ 200 250 300

Modell (mm)”_| Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|™ (Hweis2) | (mm) Steigung (EGTRANED) || () || ()

RCP2-RA4C-1-42P-10-(D]-P1-[@)]-[@) 10 -25 45 150 10 458 458 | 350
50 ~ 300

RCP2-RA4C-1-42P-5-[D]- P1-[@)- 5 ~40 12 284 |y g St 5 250 237 | 175

RCP2-RA4C--42P-2.5-[(D-P1-[@}®)] | 25 40 19 | 358 25 SR e

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

(Hinweis 2) Grafik der Haltekraft sieche Seite 408.

Wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @22 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1,5°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

T O 9
RCP2-RA4C



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

,10.5

47

Hinweis

Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf
die Schubstange aus, auBer der in Bewegungsrichtung

der Schul

bstange. Wenn die Schubstange einer

externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge-

setzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden.

3
245

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.

(240)

N

N
g

(7]
22 3.5
212 315 _/ 4
2\s 22

s
33

Sicherstellung
on 100 oder mehr
|

|
]

Kabelverbindungs-
stecker *1

14 2.3 2 T-Nut-Bereich *3 |
17 A ST 39 0 . 86.5
34 L
2. 45 2.5 A
T Mit Bremse
P MaBe der Sechskant- —
%/ 2 M4 rMuﬂer am Stangenkopf ‘ /|
I i ] n
6 17 1) I
L *T—T* M10X1.25 b~
AH - i 1 . ! V€ /
43 3 06| 3 | B i
: - - —— | = |
7.3 MaBe der Vierkantmutter | ! o
fur T-Nut-Montage L ‘ P L 58\ l
L

Detailansicht von A

86.5

Bremseinheit

Il Abmessungen, Gewicht und max.
Geschwindigkeit pro Hub

* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte
Gesamtlange um 58 mm und ein um 0,4 kg

erhohtes Gewicht.

Hub 50 100 150 200 | 250 300

0 112.5| 162.5 | 212.5 | 262.5 | 312.5 | 362.5
L 199 249 | 299 349 | 399 449
Gewicht (kg) | 1.35 1.6 1.85 241 2.35 2.6

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung

AuBenansicht

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung = Stromverbra

Referenzseite

Positioniertyp

PCON-C-42PI-NP-2-0

DC24V

Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Posjtig::irel:]ngs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 P
kategorie erfillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ i PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgia'nge'wie c!ie fiir| 3 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pul§treibg;ftyp,
(Spezifikation — PCON-PL-42PI-NP-2-0 dereinendifferens
. N ” tiellen Leitungs
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ j Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- $rogéam£'1ierbarerl
steuerungstyp PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 yp, der bis zu zwei 1500 Punkte
Achsen steuern kann

—305

2A max.

—335

RCP2-RA4C
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Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

D

RC P2 RoboCylinder

RCP2-RA6C

M Modelispezifikationen RCP2 — RA6C — |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 56P:Schrittmotor  16:16 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
A:Absolut  5sGrite 8 8mm PSEL P:1m FL:Flansch
o 4: 4mm ! S :3m FT: MontagefuB
M :5m X -
300:300 mm XOO': Spezifizierte Linge NM: Umgekehrte Referenzposition

- 5P~ [ 1—- [ ] -

(Angabe in 50 mm-Schritten)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

P1

RoboCylinder Schubstangen- Ausfuhrung, Achsbreite 64 mm,
Schrittmotor, gerade Bauform

I e

ROO: Roboterkabel

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufs
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindigkeit
gewunschten Hub.

(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver-

fspindel zu
bei dem

Geschwindigkeit zu prifen.
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung.

auf die Schubstange aus irgendeiner Richtung, auBer der in Bewegungsrichtung, die Arretierung beschadigt werden kann.

Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewtinschten

Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Beachten Sie, dass bei einer externen Kraft

M 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 Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
60 S—SSteigung-4— Horizontal
50
- \ Steigling 8
S\
I N _
520 Steigung 10
10
0o 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
8pp T- T T
” = Steigung 4 Vertikal
Azo E\
216
£ \\
K Steigung 8
R \| | steigling
4 \ i 16
0 S eiging 16,
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikation

[ | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Steigung Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraf Hub Hub 50 ~ 300
el (mm) | Horizontal (kg)|_ Vertikal (kg)| () tHimeis2) | (mm) S (in50mm Sehitn)
RCP2-RA6C-I-56P-16-(D]-P1-[@]- (@) 16 ~40 -5 240 16 450<400>
50 ~ 300
RCP2-RA6C-I-56P-8-(D]-P1-[@]- (@) 8 ~50 175 | 470 |(nsdmmSaniten) 8 210
RCP2-RA6C-1-56P-4-[(D]-P1-[@)]-[®) 4 ~55 -26 800 4 130

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

(Hinweis 2) Grafik der Haltekraft sieche Seite 408.

Wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 1 1
RCP2-RA6C



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
Hinweis *3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.
Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf o
die Schubstange aus, auBer der in Bewegungsrichtung "&’
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer &l
externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge- § § 42 6 4
setzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden. g 2 30.5 (240) N
ik 9.5 (uber Flachkanten) *4 —‘
=]
3|3 | (| Kabelverbindungs-
IJ—D stecker *1
2 A K
S e i
- l [
M14X1.5

1
G}ﬂ

< o o (A \\\ [r
conov—I \\ \J!/ I D
=/ |
STINY) ME || SE Home
19 ) A 4.8 4 T-Nut-Bereich *3
25 Hub | 52 2 112
50 L _[Sicherstellun:
2 64 2 . von 100 oder mehr
Mit Bremse
E
__. MaBe der Sechskant- ____
[ Mutter am Stangenkopf | Hnll
V | | 1 I
M14X1.5
00 ! ﬁ“ 22 ! i L 25\ | 112 \
ZZ 7 - 5 !
p— ' 2 ' .
| 7@» el | Brake unit
©| N
65 @ ; g ;
105 | }
L |

I Abmessungen, Gewicht und
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte max. GeSChwmmgke't pro Hub
Gesamtlange um 72,5 mm und ein um 0,9 kg Hub 50 100 150 200 250 300
erhdhtes Gewich. 0 138 188 238 288 338 388
L 250 300 350 400 450 500
Weight (kg) | 3.1 36 | 41 | 46 | 51 5.6

MaBe der Vierkantmutter
fur T-Nut-Montage

Detailansicht von A

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung = Stromverbra Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-56PI-NP-2-0 N
Unterstiitzung
N von biszu 512 512 Punkte
Positioniertyp, L Positionierungs-
" ! punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
i Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ Pul§treibg;ftyp,
(Spezifikation - PCON-PL-56PI-NP-2-0 dlramEn i DC24V 2A max.
. N ” tiellen Leitungs-
diff. Leistungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ - Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
plogramis m Programmierbarer
steuerungstyp PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
Achsen steuern kann

RCP2-RA6C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - R A 1 0 ‘ RoboCylinder Hochlast-Schubstangen-Ausfuhrung,
Achsbreite 100 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Vodelispezifkaionen RCP2 "RA10C— | — 86P — [ — [ 1 - p2 - [ — [

.
=
o
£z
==
X3
7

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 86P:Schrittmotor  10:10 mm 50:50 mm P2 :PCON-CF N :Kein Kabel B:Bremse
5 : Pim FL:Flansch
L 8601GroRe 5 5Smm . :

E = 2.5:2.5mm L i/l ;;’ m FT:MontagefuB
= 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

» £ . . Lo
3.8 M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
[ .g Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
S 100 : ‘
£= ; =
‘D = Steigung 2.5/ Horizontal
o 4
300 I
= . T
o= 5 [180 Steigung 5
-l .
2= 100180 35 Steigung 10
=39 <
« =3 N
5 k| N\
S N\
= N
S N\
g ; Nts
= 0 50 100 150 200 250 300
Geschwindigkeit (mm/s)
1000 ;
o Vertikal
150 StelguTg 25
_100;
El
< No— . —
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische indigkeit fur die i u g’ SN Ste|gur g 1 0
Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priufung der maxi indigkeit bei dem U Hub. k=1
(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des ver- wendeten Schrittmotors im % 10 \ 10 \ \
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewuinschten N ‘\\ Steigung 5———
Geschwindigkeit zu prufen. ~N g g S
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,04 G (Steigung 10), 0,02 G (Steigung 5) oder 0,01 G (Steigung 2,5). Das 3
ist die maximale Beschleunigung. Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Beachten Sie, 1
dass bei einer externen Kraft auf die Schubstange aus irgendeiner Richtung, auBer der in ( die { adi 0 50 100 150 200
werden kann. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ ] Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraff Hub Hub 50 ~ 300
(mm) [ Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|(N) (Hinweis2) | (mm) Steigung (In50-mm Schriten)
RCP2-RA10C-1-86P-10{(D-P1-[@F@)] | 10 ~80 ~80 1500 10 250<167>
50 ~ 300

RCP2-RA10C-1-86P-5-(D]-P1-[@]-[®) 5 150 100 | 3000 |insonmscnien) 5 125
RCP2-RA10C-1-86P-2.5-(D]-P1-[@}[@)] | 25 300 ~150 | 6000 25 63

Erkiarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  wertin <> gitt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

D

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Schubstangen-Durchmesser @40 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 1 3 RCP2-RA10C



RC P 2 RoboCylinder

funiana)g
apaubaju|

Abmessungen
g
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314. = =
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten s 2
die umgeben_den Teile nicht beruihrt. 3
* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist das RA10C-Modell ME.: Mechanischer Endpunkt
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt- Version lieferbar SE: Hub-Endpunkt

F *3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.

200
M22X1.5
2 =
=y
O| — é
S 23
i s
MaBe der Sechskantmutter Kabilerbindungs-
stecker *
. . Fo
13.5 (Uber Flachkanten) *4 27.5 23
- 8 S
80 A4-M10 Bohrung 40 /a7 Hub+115 525 1175 B =5
S =
M22X1.5 _‘_ _‘_ _‘_ _‘_
[
a == l\ | | §
%] === = =
8 5 = B - I s 2
Sl o o 3
g e | :
< l | | 4:{ El
‘ g
5 | ==
: =1
5| Effektiver Hub /| \ (81) L L J s 8
ME / \ SE Home ME *2 = '
4-M10, Tiefe18 =
]
e @
3
© =
. . = =
Hinweis e —c— o —e] e e —c—1 B, =
Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf o 1= =
die Schubstange aus, auBer der in Bewegungsrichtung
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer ——

externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge-
setzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden.

Hub+160

Abmessungen der Bremse _52.5 45.5 117.5

* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte
Gesamtlange um 45,5 mm und ein um 1,5 kg
erhdhtes Gewicht. /

LI s N 4

/ T
Il Maximale Geschwindigkeit pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 | 300
L 372 422 472 522 572 622

Gewicht(kg) | 9 | 95 | 10 | 105 | 11 | 115

Steuerung

Passende Steuerungen
Kontaktieren Sie IAl fur RCP2-RA10C kompatible Steuerungen.

RCP2-RA10C



RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - R G S 4 ‘ RoboCylinder Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsbreite 45 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Modelispezikatonen RCP2 "RGS4C— | — 42p — [ 11— [ 1 - p1 - [ - []

.
=
o
£z
==
X3
7

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 42P:Schrittmotor  10:10 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
z A:Absolut 406 5: 5mm PSEL Piim FT:Montagefu3
E DOGroBe 252.5mm l SM ;’ n":: NM: Umgekehrte Referenzposition
== 300:300 mm XOO': Spezifizierte Linge
£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
3 § M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
[ .g Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
s 70 T T
= .
= 60 Horizontal
-5
= ™ Steigung 25
. = eigung 2.
55 ]
8= 2 Steiglng 5
=3 c
e
=]
s N .
= 10 \ Steigung 10
& 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
i Steigung 25 | !
18 9UNI > vertikal
i\
21 \
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu 2 9 t
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prisfung der maximalen Geschwindigkeit bei dem 3 \\ Steigung 5
gewunschten Hub. % 6 \ gung
(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver- i im N .
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewiinschten 3 Stelg ung 10
Geschwindigkeit zu prifen. N
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung. 0 15 m\\%
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Fur das von der Achse ohne externe 0 100 200 300 400 500 600 700
Fuhrung unterstutzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz). Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraff Hub Hub 50 ~ 200 250 300
ode (mm) " [ Horizontal (kg)| Vertikal (kg) () (inweis2) | (mm) S (n50mm Schiter) | (om) | (mm)
RCP2-RGS4C-I-42P-10-[(D]-P1-[@}[@)] | 10 ~25 -35 150 10 458 458 | 350
50 ~ 300
RCP2-RGS4C-I-42P-5-((D]-P1 -[2)] ()] 5 ~40 11 284 | gymm Soite) 5 250 237 | 175
125 118
RCP2-RGS4C-1-42P-2.5-(D]-P1-[@}[B)]| 25 40 -18 358 25 a1t | <tias | 87
Erklrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  wertin <> git, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Einzelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser d22mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,5°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 1 5 RCP2-RGS4C



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

240
*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten. (240)

ﬁ

{ Kabelverbindungs-
‘ r - 'W | stecker *1
i — S —— 3 ——- Br-—-—
ME SE Hom: |
2.3 ! st
Hub | Hub+69\ 2 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)
14 (Uberhang bei Ausfahren bis zur Position SE)
Achsenbreite:45 L 20 13, 63 ‘ Hub+14
0.5, 44 05 ‘ < 6.5
1 [s2)
| M Q
J 5
YT IR ot B — ==
8 o —,J'
@) “ T
N Q |
< O
3 | [Get®
k<
I 1 | 8 1 -
g Q
o0
S| 4| R 1
T
of .
b 2 oM, Tiefe 12 “ T-Nut-Bereich *3 |
T-Nut: 17 30 (zur Montage des 33 |8 ) _! 86.5
(zur Montage der Achse; Werkstucks) L
Sicherstellung
von 100 oder mehr
l—-DetaiIansicht T-Nut —l M4 Mit Bremse
Ly : Jﬁ B
: : Lo L JLs o
| | MaBe der Vierkantmutter e
H H fur T-Nut-Montage
e I
-
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte
Gesamtlange um 58 mm und ein um 0,4 kg
erhohtes Gewicht. I Abmessungen, Gewicht und
max. Geschwindigkeit pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300
0 1125 | 162.5 | 212.5 | 262.5 | 312.5 | 362.5
L 199 249 299 349 399 449
Gewicht (kg) | 1.8 | 2.1 24 | 27 | 29 | 32

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung = Stromverbra Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0 -
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positionierty Positionierungs-
" % punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0
kategorie erfillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
i Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ PU|§tfeib€;ftYP,
(Spezifikation — PCON-PL-42PI-NP-2-0 dereinen differen- DC24V 2A max.
. N ” tiellen Leitungs-
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ H] Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- m Programmierbarer
steuerun PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
gstyp
Achsen steuern kann

RCP2-RGS4C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - R G S 6 ‘ RoboCylinder Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsbreite 64 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Vodelispezifikaionen RCP2 "RGS6C~ | — 56P — [ — 1 - p1 - [ — [

.
=
o
£z
==
X3
7

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 56P:Schrittmotor  16:16 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
. A: Absolut 5 8: 8mm PSEL Piim FT:Montagefu3
E SCESLES 4: 4mm d SM ;’ nn:: INM: Umgekehrte Referenzposition
< = 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
3 § M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
[ .g Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
e 70 . | |
5 Steigung 4 Horizontal
& 6055
= 50
= —_
55 240
28 = N .
£= 2 \i\ Steigling 8
3 8 Steigung 16
320
s N
= 10
>
3 0
& 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
28 T T T
Steigung 4 )
2% gung Vertikal
20 \
216
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu 2 12 \
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prisfung der maximalen Geschwindigkeit bei dem 3 \ Stei 8
gewunschten Hub. % 8 eigng
(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver- i im N \ \ .
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewtinschten 4 Ste|g ung 16
Geschwindigkeit zu prifen. ‘\ ~
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung. 0 \ 05 1 \ 05
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Fur das von der Achse ohne externe 0 100 200 300 400 500 600 700
Fuhrung unterstutzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz). Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ ] Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraff Hub Hub 50 ~ 300
(mm)" | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| () (Hinveis2) | (mm) Steigung (In 50-mm Schrten)
RCP2-RGS6C-I-56P-16-[(D-P1-[@}[@)] | 16 ~40 -4 240 16 450<400>
50 ~ 300
E RCP2-RGS6C-I-56P-8-((D]-P1 -[2)] (@) 8 ~50 ~16 470 | st Saviten) 8 210
RCP2-RGS6C-I-56P-4-[(D-P1-[@}[®] | + ~55 ~24 800 4 130
Erklirung der Ziffern Hub Kabellinge oDt (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  Wertin <> gitt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Einzelfuhrung @12mm
Schubstangen-Durchmesser A30mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,5°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 1 7 RCP2-RGS6C



RC P 2 RoboCylinder
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Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314. =
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten = =
die umgebenden Teile nicht beruhrt. =&
ME: Mechanischer Endpunkt =
SE: Hub-Endpunkt 240
*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten. - -
Kabelverbindungs-
‘ r - stecker *1
B — R = - —— 8
T T T T ©
Nl | 1 =
[ — 3
ME || SE Home|| ME*2 'S
2
(4.8) 4 Hub =3
1 T .
Hub 54 Hub+72 \ 4 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)
Jo
; : - =)
o . erhang bei Ausfahren bis zt 2
Achsenbreite 64 14.5 (Uberhang bei Ausfahren bis zur Position SE) s i
05 63 05 o 25419, 675 | Hub+14.5 16 S 2
© \ 3
3 Qf
T 1— —I5 ]
-0 ©) ©| -3
o |[fe 3 — = 23
__ = _\ E
3 © e il 3
@ A S
k] = =
I HON | ¢ +—t- F
? o 8
R ==
. . | , =
. ol ~ T-Nut-Bereich *3 »
0 /. © 2
e 30 6-M6, Tiefe 15 44 110 ¢ 112 =
T-Nut: 25 40 zur Montage des L =]
(zur Montage der Achse Werkstiicks) Sicherstellung &
. von 100 oder mehr
Mit Bremse
- - Detailansicht T-Nut — -
I M6
1 7 1 l
' '
— n
| 7 r @ H 8
. u &
2123 L == -
| 65 1 1 o | MaBe der Vierkantmutter a4 : B
! 105 o ! fur T-Nut-Montage E 7.5\ 112
' '
"""" - * Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Brake unit
Gesamtlange um 72,5 mm und ein um 0,9 kg
erhohtes Gewicht. I Abmessungen, Gewicht und
max. Geschwindigkeit pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300
0 138 188 238 288 338 388
L 250 | 300 350 400 450 500
Gewicht (kg) | 3.6 | 4.4 50 | 55 | 61 | 66

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-56PI-NP-2-0 -
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positioniertyp, | Positig:EreL:]ngs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 P
kategorie erfillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ i PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgia'nge'wie c!ie fiir| 3 Punkte
Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ PU|§tfeib€;ftYP,
(Spezifikation — PCON-PL-56PI-NP-2-0 Cefjelneniaiitereny DC24V 2A max.
. N ” tiellen Leitungs
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ £ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- Programnjierbarerl
steuerun PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
gstyp
Achsen steuern kann

RCP2-RGS6C



RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - R G D 3 ‘ RoboCylinder Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsbreite 35 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

M Vodelispezifkaionesn RCP2 "RGD3C~ | — 28P — [ - 1 - p1 - [ — [

:
=
=]
EZ
=
X3
]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 28P:Schrittmotor ~ 5: 5mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel FT:Montageful3
'é A: Absolut 2801GroBe 2.5:22.5mm 2 PSEL SP 13 nr:\ INM: Umgekehrte Referenzposition
& M :5m
= 200:200 mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

3 § M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
[ .g Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
gg 3 . ; ;
£EF Steigung 2.5 )
3 30 Horizontal
= 25 \
 E 5 \
55 220
L= o \
=3 €15
g g 10 N\
=]
= N .
S 5 N Steigung 5
= v
E 0 4 \ 2
= 0 50 100 150 200 250 300 350
Geschwindigkeit (mm/s)
14 Stei 5 | !
elgung 2. .
12 gung Vertikal
10
25\
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu 2 6
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindigkeit bei dem 3 5
gewiinschten Hub. % 4 N
(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver- i im N V .
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewiinschten 2 N StEIg ung 5
Geschwindigkeit zu priifen. AN T
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung. 0 1 \ 0.5
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Fur das von der Achse ohne externe 0 50 100 150 200 250 300 350
Fuhrung unterstutzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz). Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ ] Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraff Hub Hub 50 ~ 200
ode (mm) [ Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| M) (tinweis2) | (mm) Steigung (In50:mm Schiter)
RCP2-RGD3C-1-28P-5-(D]-P1-[@)]-[®) 5 -15 -5 785 | 50000 5 187
(In'50-mm Schritten)
RCP2-RGD3C-1-28P-2.5{D)-P1-[@-[@)]| 25 ~30 -9 156.8 25 114<93>
Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montagefu3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser d22mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,5°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 1 9 RCP2-RGD3C



RCP2 -
RoboCylinder § 1]
g
Abmessungen a®
(7]
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314. —_ %
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten g =
die umgebenden Teile nicht bertihrt. =
ME: Mechanischer Endpunkt 0
SE: Hub-Endpunkt
*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.
5 (Uberhang bei Ausfahren bis zur Position SE) =
4-M4 8-M4, Tiefe 10 2 (Fahrtabstand von Position ME nach Home) 3
(zur Montage der Achse) Achsenbreite:35 5.3) | b . 93 HUb+58/ ( ) =5
35 ) 2 , Hub =
N we/Rse  Home/[fme -2 \ | g
5 o 4 i !
e i 2o
8 2
55
[ 23 ] 23 | 23] 0 205 s =
83 L
| 97 | =]
| 105 Sicherstellung @
20 13 von 100 oder mehr =I5
b= T S8
= =
0 = 3
< :
T k=" 240 ‘e
o \ gs
® { =E
-E' -
++-—- —— s
8 : g
b <
oy | 4l | F—t—— \nM4,Tiefe6 E
a4 — (zur Montage der Achse) 2
|20 NX507 30 Kabelverbindungs-
stecker *1
Il Abmessungen, Gewicht und
max. Geschwindigkeit pro Hub
Hub 50 100 150 200
0 1125 | 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
Steuerung
Passende Steuerungen
Achsen der RCP2-Baureihe knnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung = Stromverbra Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-28PI-NP-2-0 N
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positionierty| Positionierungs-
" % punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-28PI-NP-2-0
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ . PCON-CY-28PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
| Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ Pu[streibg;ftyp,
(Spezifikation - PCON-PL-28PI-NP-2-0 dereinendifferens DC24V 2A max. :
N ! p tiellen Leitungs- Schritt-
diff. Leistungstreiber) treiber unterstitzt M
J (-) otor
Pulstreiber-Typ 1 Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-28PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-28PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- m Programmierbarer
steuerun PSEL-C-1-28PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
gstyp
Achsen steuern kann

RCP2-RGD3C



RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - R G D 4 ‘ RoboCylinder Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsbreite 45 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Modelispezifkatonon RCP2 RGD4C— | — 42P — [ - [ 1 - p1 - [ - []

.
3
I
ES
=
S
(7]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 42P:Schrittmotor  10: 10 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel B:Bremse
z A:Absolut 406 5. 5mm PSEL Pim FT:Montagefu3
E EBE: 2.5:2.5mm d SM ;’ nn:: INM: Umgekehrte Referenzposition
< = 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
3 § M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
[ .g Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
= 70 T T
= = .
E 60 Horizontal
= ™ Steigung 25
= = eigung 2.
=5 240 e
8= 2 Steigung 5
=2 530175 N
= E] X
= 320 -
o)
S 10 \ Steigung 10
=
s 5
2 0
& 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
i Steigung 25 | !
18 9UNI > vertikal
i\
21 \
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu 2 9 t
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prisfung der maximalen Geschwindigkeit bei dem 3 \\ Stei 5
gewunschten Hub. % 6 \ eigung
(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver- i im N .
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewiinschten 3 Stelg ung 10
Geschwindigkeit zu prifen. N
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung. 0 15 m\\%
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Fur das von der Achse ohne externe 0 100 200 300 400 500 600 700
Fuhrung unterstutzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz). Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraff Hub Hub 50 ~ 200 250 300
(mm) " | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|(N) (Hinweis2) | (mm) Steigung (In 50-mm Schriten) | (mm) (mm)
RCP2-RGDA4C-1-42P-10-(D}-P1-[@}[@)] | 10 ~25 -35 150 10 458 458 | 350
50 ~ 300
RCP2-RGDA4C-1-42P-5-(D]-P1 -[2)] ()] 5 ~40 11 284 | gymm Soite) 5 250 237 | 175
125 118
RCP2-RGDA4C-1-42P-2.5(D|-P1-[@}[@)]| 25 40 -18 358 25 a1t | <tias | 87
Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  Wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser d22mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,5°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 2 1 RCP2-RGD4C



RCP2-RGD4C

RCP2 -
RoboCylinder § 1]
=)
s =
Abmessungen = G
(7]
s
20 13, 63 . Hub+14 5' =
\ ‘ 3 g
8 3
ﬁ 3 —to 6.5
N I — Q
+———-—]——-—- - 240
|
L q |
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe 2
Seite 314. I: =
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, =
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. +——T-— pqpPe——r——r—2x —®-——{t——8—-—- - -3
ME: Mechanischer Endpunkt S ;I_"
SE: Hub-Endpunkt |: (=3
*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten. Q 0
o Kabelverbindungs-
1 —Ft———- stecker ™1 g0
= 8 2
ol = E
8-M5, Tiefe 12 - = 14 (Uberhang bei Ausfahren bis zur Position SE) =
(zur Montage des
4-M5 Werkstiicks) it =
(zur Montage der Achse) Hub . 41 Hub+69/ 2 (Fahrtabstand von Position ME nach Home) .
i 2. 2 st =]
Achsenbreite:45 I =]
g 45.5 chsenbreite: 45.5 ‘ ME @ Home/|\ME *2 ‘ = S
5 3
<
= @ @ & g
T e QI z I -
ERE . f) L ol 2
S <[ o) Q || § E
2 ya =
“ 30 N 30 T-Nut-Bereich *3 | .
105, ‘ | 0 | 86.5 g
126 | L ]
136 Sicherstellung s
T-Nut: 17 s von 100 oder mehr =
(zur Montage der Achse) Mit Bremse =
- Detailansicht T-Nut —-
r | e J
. P . N
7 @ os 0y
H H s 3 [
I I o
H H MaBe der Vierkantmutter o
| | fur T-Nut-Montage
——— e — - — Bremseinheit
I Abmessungen, Gewicht und
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte max. Geschwindigkeit pro Hub
Gesamtlange um 58 mm und ein um 0,4 kg Hub 50 100 150 200 250 300
erhdhtes Gewich. 0 1125 | 162.5 | 212.5 | 262.5 | 312.5 | 362.5
L 199 249 299 349 399 449
Gewicht(kg) | 22 | 25 | 28 | 31 | 34 | 37
Steuerung
Passende Steuerungen
Achsen der RCP2-Baureihe knnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung = Stromverbra Referenzseite
Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0 N
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positionierty| Positionierungs-
" % punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Hy Pneumatik-Zylinder
—305
Pulstreiber-Typ Pul§treibg;ftyp,
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 dereinendifferens DC24V 2A max. :
N ! p tiellen Leitungs- Schritt-
diff. Leistungstreiber) treiber unterstitzt M
(-) otor
Pulstreiber-Typ H] Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- m Programmierbarer
steuerun PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
gstyp
Achsen steuern kann



RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z - R G D 6 ‘ RoboCylinder Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsbreite 64 mm, Schrittmotor, gerade Bauform

W Vodelispezifkaionen RCP2 "RGD6C- | — 56P — [ — 1 - p1 - [_J1 — [

.
3
I
ES
=
S
(7]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 56P:Schrittmotor  16:16 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel B:Bremse
. A: Absolut 5 8: 8mm P :1m FT:Montagefu3
= u 5601GroBe 0 1 P S :3m NM: Umaek hg Fo——
8 : 4Amm M 5m : Umgekehrte Referenzposition
= 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

3 § M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
[ .g Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
Ss 70 Stoi p) T T
= eigun )
3 60 J g. Horizontal
= 5ol Steigung 8
- '.E_t 240 \
A5 < QS
@ =
=35 €30 S~
S g Steigling 16
S 20
= N
g 10
= 0
= 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
28 T T T
o1 Steigung 4 Vertikal
216
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu 2 19) \
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prisfung der maximalen Geschwindigkeit bei dem 3 14 \ .
gewlinschten Hub. < Steigung 8
(2) Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, wegen der Cl istik des ver- i im N 9 \ .
Antrieb. Verwenden Sie das Korrelations-Diagramm rechts fur Geschwindigkeit und Zuladung, um die Zuladung bei der gewiinschten N Stelg ung 16
Geschwindigkeit zu prifen. o |
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung. 05 N1 \ 0.5
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird. Fur das von der Achse ohne externe Go 100 200 300 400 500 600 700
Fuhrung unterstutzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz). Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis1) | Haltekraff Hub Hub 50 ~ 300
oce! (mm) " [ Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| () (tinweis2) | (mm) S (in50-nm Schite)
RCP2-RGD6C-1-56P-16-(D]-P1-[@} (@] | 16 ~40 -5 240 5 450<400>
50 ~ 200
E RC P2-RGD6C-I-56P-8-- P1- - 8 ~50 ~17.5 470 | (n 50-mm Schriten) 25 210
RCP2-RGD6C-I1-56P-4-(D}-P1-[@)] 4 -85 26 | 800 4 130
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  Wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

|_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Doeppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser d22mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 23 RCP2-RGD6C



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel
siehe Seite 314.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie
darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.

4-M6

zur Montage der Achse)

0.5

8-Mg, Tiefe 15

(zur Montage des

64
63

v
o

T-Nut: 25
(zur Montage der Achse)

y

Detailansicht T-Nut

Werkstucks)
46.5
0 &
3 —
- _@ 9| o
@| F
O 9
40
147
157

o1

MaBe der Vierkantmutter
fur T-Nut-Montage

o | 25_,19, 67.5 i Hub+14.5 _ 16
o 8 o
Q| -
o % 240
T =]
1 |
[Te]
[Tel
++-+- ——o—-—{—-—8—-
8 y
1| Kabelverbindungs:
e JL . e —— stecker *1
-
4 14 (Uberhang bei Ausfahren bis zur Position SE)
Hub _, 54 Hub+72 2 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)
“.8) 4 /i Hub
EI_F;EHome ME
o ‘%- | ) = =
" !
P—
‘ L T-Nut-Bereich *3 i
44 __nq [} 1 112
T T T
L
. Sicherstellung
Mit Bremse von 100 oder mehr
ro "
e |
| JET
3 L 728 | 112
Bremseinheit
B Abmessungen, Gewicht und
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte max. Geschwindigkeit pro Hub
Gesamtlange um 72,5 mm und ein um 0,9 kg Hub 50 100 150 200 250 300
erhohtes Gewich. 0 138 188 238 288 338 388
L 250 300 350 400 450 500
Gewicht (kg) | 44 | 50 | 55 | 6.1 67 | 73

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Referenzseite

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten  Eingangsspannung Stromverbrauch
Positioniertyp = PCON-C-56PI-NP-2-0 -
Unterstiitzung
von biszu 512 512 Punkte
Positionierty, | Positionierungs-
" % punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0
kategorie erfillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
P Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ PU|§tfeib€;ftYP,
(Spezifikation - PCON-PL-56PI-NP-2-0 dereinendifferens DC24V
. N ” tiellen Leitungs-
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ £ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ¥ Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- m Programmierbarer
steuerungstyp PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
Achsen steuern kann

2A max.

—305

—335

RCP2-RGD6C
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