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RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S Z — R A 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @37 mm,
230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation

mvodelspeziikaionen RCS2~ RA4AC— 1| — [ - [ 1- ] - [J - [ - [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen

A: Absolut 20W 6: 6mm g T2 :SCON P :lm Tabelle unten.

30:Servomotor  3: 3mm SSEL ;’m
30W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN e Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur

Q > die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steiqung|  Maximale Zuladung | - wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCS2-RA4C-[D)]-20-12- (@B @)]-[®) 12| 30 10 | 189 12 600
RCS2-RA4C-[(1)]-20-6- 20 |6 6.0 20 | @77 6 300
RCS2-RA4C-|(1)]-20-3- 3 120 40 54| a0 3 150
RCS2-RA4C-[D)]-30-12- [DHB@)-[B) 12| 40 15 | 283 |insonmsonien) (ELEBES
RCS2-RA4C-{(1)]-30-6- 0 | 6 9.0 30 | 566
RCS2-RA4C-[(D)]-30-3-[@)] 3 | 180 65 | 1131

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
MontagefuB FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Home-Sensor HS 385 Grundrahmen Material: Aluminum oberflachenbehandelt
Scharniergelenk NJ 385 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Vordere FuBhalterung TRF 388 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
Hintere FuBhalterung TRR 389
1 5 3
RCS2-RA4C
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Abmessungen = G
— - - *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
Sie konnen CAD-Zeichnungen (b i *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. J y die umgebenden Teile nicht beriihrt. =
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt g
* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RA5C nicht
in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.
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B Abmessungen und Gewicht pro Hub
50 RCS2-RA4C (ohne Bremse) RCS2-RA4C (mit Bremse)
m G Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300 Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 | 300
[Abmessungen Muttr C] | [20W 2925|3425 3005 | 4425 [ 4025 | 5425 _ |20 | s855 | 3855 | 4355 | 4855 | 5355 | 5865
MioXi25 @ [ 30w | 307.5 [ 357.5 [ 407.5 [ 457.5 [ 507.5 | 557.5 [ 30w [ 350.5 [ 400.5 [ 450.5 | 500.5 | 550.5 | 600.5
= 0 137 | 187 | 237 [ 287 [ 337 [ 487 0 137 | 187 | 237 | 287 | 337 [ 487
@ " [ 20w 80.5 n [ 20w 123.5
| 30w 95.5 | 30w 138.5
6 17 Gewicht (kg) | 1.1 | 12 [ 14 [ 16 [ 17 | 18 Gewicht (ko) | 1.3 | 15 | 16 | 17 [ 19 | 20

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbral Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PV°'.‘t'b'542U 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON-C-20 %_Np,z, % Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON- C-30(D-NP-2- 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
; Passender i i %1 _
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-20(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp 1 NP Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL-CG1-30QD-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3) -1-20 (7)-N1-EEE-2- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- % -1-30 %—M -EEE-2- % Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.

& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).

*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-RA4C
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20w

30w

RCS 2 RoboCylinder

RCS2-RA5C

B Modelispezifikationen RCS2 — RASC — |

Baureihe

Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 60:Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60W 8: 8mm g T2 :SCON 1m Tabelle unten.
100:Servomotor  4: 4mm SSEL gm
100W 300:300mm XSEL-P/Q : Spezifizierte La
(Angabein 50 mm-Schritten) XEIE D peztiziofelanos

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsbreite 55 mm,
230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation

— I:l —

ROO: Roboterkabel

[ ]

Auswahl-
punkte

gewunschten Hub ausreicht.

wenn die Steigung 3 ist). Das

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,

ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladun H Hub und maximale Geschwindigkeit
gung ) 9
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N) (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)
RCS2-RA5C-[D)]-20-12- (@@ @)]-[®) 16| 120 20 | 638 16 800 755
RCS2-RA5C-|(1)]-20-6- 60 | 8 | 250 50 | 1275 8 400 377
RCS2-RA5C-|(D]-20-3- 4 50.0 s | 2sst | 4 200 188
RCS2-RA5C- @ -30-12- --- 16 15.0 3.5 105.8  {(In 50 mm-Schritten) Ehistins)
RCS2-RA5C-[(D)]-30-6- (@) 100 | 8| 300 90 | 2127
RCS2-RA5C-[(D)]-30-3- 4| 600 180 | 424.3
Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Montagefu3 FT 384 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,7°

155 cnse

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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Sie konnen CAD-Zeichnungen b *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. die umgebenden Teile nicht bertihrt. =
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt g
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1 ! RCS2-RA5C (ohne Bremse) RCS2-RA5C (mit Bremse)
} 1 Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300 Hub 50 [ 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300
i i ] [ sow [ 282 | 332 [ 382 [ 432 | 482 | 532 N [ sow [ 354.5 | 404.5 [ 454.5 | 504.5 | 554.5 | 604.5
i i [ 100w [ 300 | 350 [ 400 [ 450 | 500 | 550 | 100w [ 3725 | 422.5 [ 4725 | 522.5 [ 5725 | 6225
0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388
" [ sow 92 n [ sow 164.5
[ 100w 110 | 100W! 182.5
Gewicht (kg)| 1.9 | 22 [ 25 | 28 [ 31 [ 34 Gewicht (ko) | 22 | 25 | 28 | 31 [34 | 37

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbral Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PV°'.‘t'b'542U 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-60 %Np,z, % Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON- C-100(D-NP-2- 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
o
betrieben
Programm- SSEL- C-1-60(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp 1. NP9 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL-G1-1000D-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-60(1)-N1-EEE-2- Programmierbarer
steuerungstyp A 1. _N1-FFE-9- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen S ) SHIIPRIRE> @) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-RA5C
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RCS 2 RoboCylinder

RCS2-RA4D

B Modelispezifikationen RCS2 — RA4D — |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm g T2 :SCON 1m Tabelle unten.
30:Servomotor  3: 3mm SSEL ;’m
30w 300:300mm XSEL-P/Q : Spezifizierte La
(Angabein 50 mm-Schritten) XEIE D peztiziofelanos

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @37 mm,
230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation (direkt gekoppelt)

- ] - [

ROO: Roboterkabel

Auswahl-
punkte

gewunschten Hub ausreicht.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
eigung un ulaaun ub und maximaile Geschwindigkel
H Steigung und Zuladung Hl Hub und imale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RC82-RA4D--20-1 2- 12 3.0 1.0 18.9 12 600
RCS2-RA4D-|(1)]-20-6- 20 6 6.0 2.0 37.7 6 300
RCS2-RA4D-|(D]-20-3- 3 120 40 54| oo 3 150
RCS2-RA4D-[D)]-30-12- [DB@)-[B) 12 40 15 | 283 [nsommsaviten) (Einheit: mrm/s)
RCSZ-RA4D--30-6- 30 6 9.0 3.0 56.6
RCS2-RA4D-[(D)]-30-3-[@) 3| 180 65 | 1134
Erklérung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabelldnge Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montagefu3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Scharniergelenk NJ 385 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Vordere FuBhalterung TRF 388 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Hintere FuBhalterung TRR 389 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

T 5 7
RCS2-RA4D
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Abmessungen = G
Ry —— *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
= www.eu.robocylinder.de *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. Y . die umgebenden Teile nicht bertihrt. g
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt 3
M40X1.5
M30X1.5 : ] .
(effektiver Gewindebereich17.5) (effektiver Gewindebereich19.5)
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B Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCS2-RA4D (ohne Bremse)

Hub 50 100 150 200 | 250 300

020

| @37
4
@50

Ay 13z7ynyasab
19SSE/

Sicherstellung
von 100 oder mehr

uafunianajg

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

s [ 20w | 2705 | 320.5 | 3705 | 4205 | 470.5 | 520.5
= | 30w | 2855 | 335.5 | 385.5 | 4355 | 485.5 | 535.5
BM10X1.25 0 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 487
[ 20w 58.5
m
% i | 30w 735
Gewicht(kg)| 1.0 [ 12 | 13 [ 15 | 16 | 18

Das RCA-RA4D Modell ist
nicht mit Bremse erhaltlich.

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbral Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PV°',‘t,b'5,zu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20(1)-NP-2- @ Pneumatik-Zylinder Einphasig N
SCON- C-30(D-NP-2- @ : 100 VAC 325
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-20(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL- C-1-30(7) -NP-2- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen @ @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3) -1-20 (7)-N1-EEE-2- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- % -1-30 %—M -EEE-2- % Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
RCS2-RA4D 1 5 8
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RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S 2 — R A 7 A D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsbreite 75 mm,
230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation (direkt gekoppelt)

W Modelispeziikatonen RCS2— RAZAD— | - [ |- [ J—- 1 - 1 - [ - []

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I Inkremental 60:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
60W 6: 6mm . T2:SCON goam Tabelle unten.
100:Servomotor  3: 3mm SSEL 15m
100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhdht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN e Geschwindigkeit fur die Kug indel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur die
> Modellspezifikation unten zur Prisfung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten

Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,15 G /0,2 G (Steigung
12, 60/100W), 0,1 G (Steigung 6) oder 0,5 G (Steigung 3). Das ist die maximale Beschleunigung|

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird un:
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCSZRA7AD-I-60-12-- - 12 10.0 25 85.3 12 600 505
Rcsz-RA7AD-I-60-6- 60 6 20.0 7.0 169.5 6 300 250
RCS2-RA7AD-I-60-3-[D)] 3| 400 150 | as0.1 | 07300 3 150 125

(In 50 Schritten)

RCS2-RA7AD-I-100-12-{D]-(@)] [®)]{@) 12 15.0 55 141.1 (EHictiE k)

100

RCSZ-RA7AD-I-100-6- 6 30.0 12,5 283.2

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung (4] Kabellinge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A1-A3 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Montagefu3 FT 384 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt

Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,7°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen bt
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RA7AD nicht
in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.

Hinweis

Es darf keine externe Kraft auf die Schubstange

einwirken aus irgendeiner anderen als der

Bewegungsrichtung. Bei einer externen rechtwinklingen

Quer- oder Rotationskraft kann die Halteraste
beschadigt werden.

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*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:

N
| —79

o
<
Q
4-M5 Tiefe 15
- N Mi2x125 [24 | (85
.
: [0 L 0 —
D o il r
'KEI LM(AKQA ol | T r” | 1l
3 ME\NASZJ))/ S B | i
< NS i
¢ T o el
& =
o Home | | ME "2
N ME || SE 5 27.5 J) 50.7
7. . B
5 sg 75 Hub 65.5 L
L)
3|
o)

* Modelle mit Bremse

erweiterte Gesamtlange und ein um 0,3 kg hoheres

Gewicht.

Abmessungen der Bremse

[

@51

50.7 | 35.5

haben eine um 35,5 mm

M12X1.25

7
Flankenabstand 19

Abmessungen der Mutter

|
! \n-M5 Tiefe 15 *3

e -
I E— auf der Oberflache. 60 W-Modelle
S mit 50er Hub und 100 W-Modelle
I

Hub-Endpunkt

Kabelverbin-
dungsstecker *1

?| Sicherstellung von
100 oder mehr

Hinweis
*3 100 W-Modelle mit 50er Hub
haben keine Montagebohrungen

mit 100er Hub haben nur 2
Montagebohrungen (in einer

Reihe)

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300
g 49.8 | 99.8 | 149.8 | 199.8 | 249.8 | 299.8
L 128 178 228 278 328 378
N - 1 2 3 4 5
n 2 4 6 8 10 12
Gewicht (kg) | 2.1 2.6 3.0 3.5 3.9 4.4

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbral

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreibertyp

Unterstiitzung
von bis zu 512

SCON- C-60I-NP-2-(D

SCON- C-100I-NP-2-(D

A 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgdnge wie die filr 3 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
. 100 VAC
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230 VAC
Passender i i
Pulstreibertyp (-) D;e;g\l‘;:gg

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-601-NP-2- (D)
SSEL- C-1-1001-NP-2- (D)

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1500 Punkte

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-(2)-1-60-N1-EEE-2- (D)
XSEL- (2)-1-100I-N1-EEE-2-(D)

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4000 Punkte

Referenzseite
—325
360 VA max.
*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W
—355
—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@2)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

RCS2-RA7AD
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2 RCS2
= RoboCylinder
==
=
=57
= ) . f
S o R ‘ S 2 — R A 7 B D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsbreite 75 mm,
S . e ;
== 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation (direkt gekoppelt)
£
W vodelspezifkaionen RCS2~ RA7BD— | - [ ] - [ - [ - 1 - [ - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 100:Servomotor  16: 16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen

=z 100W 8 8mm g T2:SCON Aim Tabelle unten.
= 150:Servomotor ~ 4: 4mm SSEL . gm
T E 150W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
= (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
- =
2.2
55
52
E
o =
H=
‘@
-5

=
BE
2=
=3

=8

=

@

£

=

>

=

@

7

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur die
Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
ewlnschten Hub ausreicht.
ie Zuladung beruht einer Beschleunigung von 0,25/0,3 G SSteigung 16, 100/150 W),
0,17/0,2 G (Steigung 8, 100/150 W) oder 0,1 G (Steigung 4). Das ist die maximale
Beschleuningung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird
und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

@

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCSZRA7BD-I-60-16-- - 16 10.0 3.5 105.8 16 800
50 ~ 300
RCS2-RA7BD-I-60-8 100 | 8 22.0 9.0 2127 | o senite) 8 400
RCSZ-RA7BD-I-60-4- 4 40.0 19.5 4243 4 200
(Einheit: mm/s)
RCSZ-RA7BD-I-100-16-- - 0 16 15.0 6.5 1588 | 100 300
In 50 mm-Schritt
RCS2-RA7BD-I-100-8-{(D) 8 35.0 145 | atgs |"ommemen
Erklérung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabelldnge Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A1-A3 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Montagefu3 FT 384 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Schubstangen-Durchmesser @35 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,7°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

m 1 6 1 RCS2-RA7BD




RCS2 g5
RoboCylinder 28
)
= =
Abmessungen = G
Sie konnen CAD-Zeichnungen b *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
= www.eu.robocylinder.de *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. Y . die umgebenden Teile nicht bertihrt. ‘=§
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt 3
* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RA7BD nicht
in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.
Hinweis
Es darf keine externe Kraft auf die Schubstange 300;

Kabelverbin-
dungsstecker *1

= W
I —

B —)

= %D

i Sicherstellung von

100 oder mehr

einwirken aus irgendeiner anderen als der
Bewegungsrichtung. Bei einer externen rechtwinklingen
Quer- oder Rotationskraft kann die Halteraste
beschadigt werden.

=
3
=5
=5
(]
<

248

uoljejoy
13)1319)

4-M5 Tiefe 15

o1 Mi2x1.25 [ 24 (85)
i} 2 T = S
ha o o - 5
E _¢_© T & ) : 7/ \? S5
173
3
_g I ol /f;% o 31YS | ] #ﬁ.l- AR :
L e ] 3
& @ S @ B = H
e EE
ME *2 B
~ ME | /5 L ais 0 | s07 =
7.5 60 75 A 68.5 T L 2z
=
g S
5 =
]
=

B — Hinweis
) *3 Diese Anordnung ist nicht fur
\ 150 W-Modelle mit 50er Hub
- verfugbar. 100 W-Modelle mit
50er Hub haben keine

* Modelle mit Bremse haben eine um 35,5 mm
erweiterte Gesamtlange und ein um 0,3 kg hoheres

Gewicht. Montagebohrungen auf der
‘ Oberflache. 100/150 W-Modelle
Abmessungen der Bremse ‘ 51.5 NX50° \_n-M5 Tiefe 15 *3 mit 100er Hub habenlnurl 2
M12X1.25 Montagebohrungen (in einer
Reihe).
@
)
Q|
U Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Flankenabstand 19
507 | 355 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
g 50.8 | 100.8 | 150.8 | 200.8 | 250.8 | 300.8
Abmessungen der Mutter L 133 | 183 | 233 | 283 | 333 | 383
N - - 1 2 3 4
n - 2 4 6 8 10
Gewicht (kg) 2.7 3.2 3.6 41 45 5.0

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PV°’,‘t,b'542U 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-1001-NP-2-(D) Pneumatik-Zylinder Einphasig N
SCON- C-1501-NP-2-(D : 100 VAC 325
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-1001-NP-2- (D Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp CC-1-1501-NP-9- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL- C-1-150RNP-2-D Achsen steuern kann
Programm- XSEL-(2)-1-1001-N1-EEE-2- (1) Programmierbarer
steuerungstyp 3)-1-1501-N1-FFE-9_ Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen PPN Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@2)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

RCS2-RA7BD 1 62




Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ

=
S
e
[
==
£
=

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S Z — R A 4 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @37 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

B Modelispezifikatonen RCS2— RA4R — | — | | — | | — | | — | | -

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm g T2 :SCON 1m Tabelle unten.
30: Servomotor 3: 3mm SSEL z ;’m
30W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

1 - [

gewunschten Hub ausreicht.
Auswahl-

punkte

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN e Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
Q > die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

A\

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steigung] __Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
ode stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Léngskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RC82-RA4H--20-1 2- 12 3.0 1.0 18.9 12 600
RCS2-RA4R-|(1)]-20-6- 20 6 6.0 2.0 37.7 6 300
RCS2-RA4R-|(D]-20-3- 3 120 40 54| oo 3 150

RCS2-RA4R-[D)]-30-12- [QB@)-[B) 12 40 15 28.3  [InSmmSehiten)
RCSZ-RA4R--30-6- 30 6 9.0 3.0 56.6
RCS2-RA4R-[(D)]-30-3-[@) 3| 180 65 | 1134

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Ruckseitige Montageplatte RP 387 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montageful3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Flansch FL 382 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Home Sensor HS 385 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Scharniergelenk NJ 385 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Umgekehrte Referenzposition NM 385 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
Schwenkbare FuBhalterung QR 386
Vordere FuBhalterung TRR 389

6 3 RCS2-RA4R




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (ib

unsere Internetseite herunterladen.

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]

M30X1.5

M10X1.25
effektiver Gewindebereich20)

1 ) i M30X1.5
effektiver Gewindebereich17.5) (effektiver Gewindebereich17.5)

26

Sicherstellung
von 100 oder mehr

é Kabelverbin-
g dungsstecker *1
3 | S
2 o Q|
= * 3
3 g Mutter A SN (= = I
ME? 2 32(Schlussel- . Mutter A
3 weite
s / nyll ||
8
e N
0
H 8 = |
Mutter B, <+
19(Schlusselweite |
9l __l10 J'
56 [ 33
=
L
| P
1 26
47
2
Hub 3
3 3 Mi A ; M A
M SE Home /| \ME utte utter
S
S

(C ﬂ%ﬁ
[ S
Mutten B

Mutter B ‘

M10X1.25

19(Schlussel- ‘ Hiisselwe
weite) o _lo 36(Schlusselweite)
g 56 0
L

M10 Tiefe

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der

Kabel siehe Seite 334.

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

nicht bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt

48
98.5

SE: Hub-Endpunkt

I Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCS2-RA4R (ohne Bremse)

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
| [ 20W | 234 [ 284 | 334 | 384 | 434 | 484
[T30W | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
[} 125 | 175 | 225 | 275 | 325 | 375
m |_20W 80.5
30W 955
b | 20w 1135
30W 128.5
Gewicht (kg) | 1.2 | 14 | 15 | 17 | 18 | 20
RCS2-RA4R (mit Bremse)
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
[ 20W | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
| 30W | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
[} 125 | 175 | 225 | 275 | 325 | 375
m |_20W 123.5
30W 138.5
b | 20w 156.5
30W 1715
Gewicht (kg) | 1.4 | 16 | 17 | 19 | 20 | 22

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreibertyp

SCON- C-20D-NP-2-
SCON- C-30(D-NP-2- )

Unterstiitzung
von bis zu 512

Pulstreibertyp

A 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgdnge wie die filr 3 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte
typ
Passender
(-)

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-20(D-NP-2- @)
SSEL-C-1-30(D-NP-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1500 Punkte

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL- (3 -1-20 D-N1-EEE-2- @
XSEL- () -1-30 (D-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4000 Punkte

Stromverbrauch  Referenzseite
Einphasig N
100VAC 325
Einphasig
230VAC 360 VA max.
Dreiphasig *1- Achs-
230 VAC Spezifikation,
betrieben
mit 150 W
—355
—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).

*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-RA4R
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Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ

=
S
e
[
=&
£
=

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

‘ S Z — R A 5 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsbreite 55 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

W Modellspezifikationen RCS2— RAS5R— 1 — 60 — | | — | | — | |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor ~ 16: 16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60W 8: 8mm g T2 :SCON im Tabelle unten.
4 4mm SSEL BEliT

300:300mm XSEL-P/Q
(Angabein 50 mm-Schritten)
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— I:l —

:5m
XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

[ ]

gewunschten Hub ausreicht.
Auswahl-

punkte wenn die Steigung 4 ist). Das

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN e Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
ie Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
Q die Modellspezifikati Prif b di imale Geschwindigkeit bei d

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,

ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steiung| _ Maximale Zuladung | Wirsame | Hub s 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)
RCS2—RA5H--60-1 6- 16 12.0 2.0 63.8 16 800 755
50 ~ 300
R082-RA5R--60-8- 60 8 25.0 5.0 127.5 | o senten) 8 400 377
RCS2-RA5R-[(D]-60-4- (@) 4| 500 115 | 256.1 4 200 188
Erkiarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub Passende Steuerung (@] Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Montagefu3 FT 384 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,7°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

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

165 v



RCS2 g5
RoboCylinder ]
3
Abmessungen = G
" ) . [
e , " * Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RASR nicht *1 SchiieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details S
Sie kénnen CAD-Zeichnungen (ib : o i der Kabel siehe Seite 334 =
; in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar. er Kabel siehe Seite 334. =
unsere Internetseite herunterladen. g 2 *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. =
) 0 Achten Sie darauf, dass der Schlitten die 3
= 52 62 umgebenden Teile nicht berihrt.
——(—)—-55 [Ohne Bremse] 42 6|4 ME: Mechanischer Endpunkt
44 SE: Hub-Endpunkt
26 4-M6 Tiefe 12 305
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B Abmessungen und Gewicht pro H
RCS2-RA5R (ohne Bremse) RCS2-RA5R (mit Bremse)
Hub 50 100 150 200 250 300 Hub 50 100 150 200 250 300
L 252 302 352 402 452 502 L 301.5 | 351.5 | 401.5 | 451.5 | 501.5 | 551.5
0 138 188 238 288 338 388 0 138 188 238 288 338 388
Gewicht (kg)| 2.3 2.6 2.9 3.2 35 3.8 Gewicht (kg)| 2.6 2.9 3.2 3.5 3.8 4.1

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbral Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleighe Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die filr 3 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON- C-60 (D-NP-2- 325
. 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
; Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
Pulstreibertyp 230 VAC Spezifikation,
betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL- C-1-60(D-NP-2- @ Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- B) -1-60 (1D-N1-EEE-2- ) Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.

& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).

*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
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Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ
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e
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=

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

RCS2-RGS4C

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

B Modelispezifikationen RCS2 — RGS4C — |

-] - 1 - [ - ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —
I: Inkremental 20: Servomotor

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

2W

30W

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
G G . T2 :SCON SP ;’m Tabelle unten.
30:Servomotor  3: 3mm SSEL :sm
300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

Auswahl-

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur

die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

gewunschten Hub ausreicht.

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steiqung| _Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
ode stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)

RCS2-RGS4C-[D)]-20-12- (@ {®)-@]-[B)] 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGS4C-|(D)]-20-6- 20 | 6 6.0 15 | @77 6 300
RCS2-RGS4C-[(D]-20-3- 3| 120 s | 74 | oo 3 150
RCSZ-RGS4C--30-1 2- --- 12 4.0 1.0 28.3  |(In50 mm-Schritten) (EHictiE k)
RCSZ-RGS4C--30-6- 30 6 9.0 25 56.6
RCS2-RGS4C-(D)]-30-3- [@) 3| 180 60 | 1134

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen

Optionen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Einzelfuhrung @10mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCS2 g5
RoboCylinder 28
)
= =
Abmessungen = G
— - - *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
Sie konnen CAD-Zeichnungen dber \»\anar oy *2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden =
unsere Internetseite herunterladen. J o i v =
Teile nicht beruhrt. =
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt 3
5=
5|8 4
3|8 =
S 2 22
[Ohne Bremse] 25 E MA0X1.5
<28 & (effektiver Gewindebereich19.5)
g 2
[SIE Q

B — =t
[FI .

ME || SE Home|| ME *2 J

3 1. Hub 3

=

Hub 41 24(=Hub+74& ME

Home
Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE

=
3
=5
=5
(]
<

uoljejoy
13)1319)

L
9 0 19 m =
63 1(=Hub+11 16 &
1 =3
- =
———_1 3
I 0 o' =
. =117 =~ [ R g=
= § = 58
Ussel- J 58 ==
\%%(nsec)hlussel Mutter \47(Schlussel 5 =
weite 3 =
Halterung B S @
y o~ -]
Kabelverbindungs- E
L \stecker *1 =
9 0 19 m ]
63 61(=st+11 16 47
4 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
I Tl — -1 RCS2-RGS4C (ohne Bremse)
1 = =N Hub 50 100 150 200 250 300
_ B L 2 =1 N | 20w | 285.5 [ 335.5 [ 385.5 | 435.5 | 485.5 | 535.5
| 30W 300.5 | 350.5 | 400.5 | 450.5 | 500.5 | 550.5

-+
\%Ge(iichlussel- Mutter B 47(Schilssel 0 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
\weite) [ 20w 80.5

Halterung B m
| 30w 95.5
Gewicht (ko) | 1.5 | 16 | 18 | 20 [22 | 24

Halterung A Halterung B

Mutter A ‘ ‘ Abmesst Mutter B ‘

RCS2-RGS4C (mit Bremse)
oF M40X1.5 9® Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 800
[ 20w | 3285 | 378.5 | 4285 | 4785 | 5285 | 578.5

L [T30w [ 3435|3935 | 4435 | 4935 | 5435 | 5935
[) 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
[ 20w 1235
10 50
™ [Taow 138.5

Gewicht (kg) | 1.7 | 18 | 20 | 22 [24 | 26

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

ezeichnung uBenansi erkmale ax. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbraucl eferenzseite
Bezeich AuB3 i Merkmal Max. Anzahl von Positioni kten Ei St brauch  Ref it
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PVOI:](bIS(Zu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20 ®®Np,2, @@ Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON- C-30D (D-NP-2- 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
©
betrieben
Programm- SSEL- C-1-20(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp 1 NP9 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL-C1-30DD-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-20(D)-N1-EEE-2- @ Programmierbarer
steuerungstyp A 1. _N1-FFE-9- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen S Q) QTR @) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
RCS2-RGS4C 1 6 8



5 RCSZ RoboCylinder

£3

5 ~ R ‘ S 2 — R G S 5 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,

% = Achsbreite 55 mm, 230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation
(7]

M Modelispezificatonen RCS2 — RGS5C—__ |- [ |— [ | — [ | — [_| - L1 — [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 60:Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen

0 A: Absolut 60W 8: 8mm g T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
= .

S 100:Servomotor  4: 4mm SSEL z . gm
o= 100W 300:300mm XSEL-P/Q : Spezifizierte La

é = (Angabein 50 mm-Schritten) XEIE D peztiziofelanos
=<

ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steiung| _ Maximale Zuladung | Wirsame | Hub s 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)
RCSZ-RGSSC--60-16---- 16 12.0 1.3 63.8 16 800 755
RCSZ-RGSSC--60-8- 60 8 25.0 4.3 127.5 8 400 377
RCS2-RGS5C-[(D]-60-4-(@) 4| 500 108 | 281 | 4 200 188
RCSZ-RGSSC- -100-1 6---- 16 15.0 2.8 105.8  {(In 50 mm-Schritten) (EHictiE k)
RCS2-RGS5C-[D]100-8-@) 100 | 8 30.0 83 | 2127
RCS2-RGSEC-[(D]-100-4-(@) 4 60.0 173 | 4243
Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Alternative Anbauposition der Fuhrung GS2-GS4 170 Fuhrung Einzelfuhrung @12mm
Schubstangen-Durchmesser ©20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCS2 5
RoboCylinder 28
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Abmessungen = G
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=]
Sie kénnen CAD-Zeichnungen (ib — =
unsere Internetseite herunterladen. sS=
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* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGS5C . Abmessungen und Gewicht pro Hub
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar. RCS2-R hne Brem: RCS2-R mit Brem:
f f CS2-RGS5C (ohne Bremse) CS2-RGS5C (mit Bremse)
Hub 50 100 150 200 250 300 Hub 50 100 150 200 250 300
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details L | 60W 284 334 384 434 484 534 L | 60W 356.5 | 406.5 | 456.5 | 506.5 | 556.5 | 606.5
2(Ii:)er Ksal:ﬁI siehfehSeibte %34.H Fah ME | 100W 302 352 402 452 502 552 | 100W | 374.5 | 424.5 | 474.5 | 524.5 | 574.5 | 624.5
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME.
Achten Sie darauf, dass der Schiitten die 0 138 188 238 288 338 388 0 138 188 238 288 338 388
umgebenden Teile nicht berithrt. @ [ eow 92 - [ _eow 164.5
ME: Mechanischer Endpunkt | 100w 110 [ 100w 182.5
SE: Hub-Endpunkt Gewioht (ko) | 25 | 28 | 32 | 86 | 39 | 43 Gewicht (kg) | 28 | 81 | 35 | 89 | 42 | 46

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbral Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus P"°’,‘t,’~"5,zu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-60(1)-NP-2- @ Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON-C-100(D-NP-2- ) 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-60(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp 1. NP9 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL-G1-1000D-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-60(1)-N1-EEE-2- Programmierbarer
steuerungstyp A 1. _N1-FFE-9- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen S ) SHIIPRIRE> @) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.

& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).

*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
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Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ

=
S
e
[
==
£
=

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

RCS2-RGS4D

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

B Modelispezifikationen RCS2 — RGS4D | | = | | — | | —

1 -1 - [1 - [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm g T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
30: Servomotor 3: 3mm SSEL z ;’m
30W 00:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

3
(Angabein 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der
Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- |Steiqung| _Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Léngskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCS2-RGS4D-[(D]-20-12- (@@ @B 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGS4D-|(D)]-20-6- 20 | 6 6.0 15 | @77 6 300
RCS2-RGS4D-[(D]-20-3- 3| 120 s | 74 | oo 3 150
RCSZ-RGS4D--30-1 2- --- 12 4.0 1.0 28.3  |(In50 mm-Schritten) (EHictiE k)
RCSZ-RGS4D--30-6- 30 6 9.0 25 56.6
RCS2-RGS4D-(D)]-30-3- 3| 180 60 | 1134
Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen
D Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Einzelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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S =

Abmessungen = G
Sie kannen CAD-Zeichnungen b . *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
unsere Interr ctseite herunteriaden. www_eu.robocy“nder_de . 2(Ij:?gru?:gg;kg:df:gr_trgi?;i?éhl:%r:%-:rihn zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten §
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt ‘?D
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Sicherstellung
von 100 oder mehr

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

4-M5 ¥
6-M5 Bohrung 9 y RCS2-RGS4D (ohne Bremse)
S 3 Sl e
o @ NBOX1 5 [ 20w [ 2635 [ 313.5 [ 363.5 | 413.5 | 463.5 | 513.5
& S 0 P 5 : | 30w [ 2785 [ 328.5 [ 378.5 | 428.5 | 4785 | 528.5
s & 88 @ ® [} 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
= H [ 20w 58.5
0| § ©|
g - ) S 5 ™ [“3ow 735
= 15 Gewicht(kg)| 1.3 [ 15 | 17 [ 19 |21 [ 23
LQ s}_‘e 29 8
30 37 JQL 38
Das RCS2-RGS4D Modell
hat keine Bremse.

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PVOI:](bIS(ZU 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20 @G_)Np,z, @@ Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON-C-30D (D-NP-2- 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
; Passender i i
Pulstreibertyp o (-) Dreiphasig *1- Achs-
Pulstreibertyp 230 VAC Spezifikation,
betrieben
Programm- SSEL- C-1-20(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL- C-1-30D (7)-NP-2- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen @ @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-20(D)-N1-EEE-2- @ Programmierbarer
steuerungstyp A 1. N1-FFE-9 Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen S QA ) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
RCS2-RGS4D 1 ; 2
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RCS 2 RoboCylinder

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
‘ S ! - RG S ? A D Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
direkt gekoppelt

mvodelspezikaionen RCS2-RGS7AD- 1| — [ |- [ 1- ] - [J - [ - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I Inkremental 60:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
60W 6: 6mm n T2:SCON eoim Tabelle unten.
100:Servomotor  3: 3mm SSEL 153?
100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN e Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur

Q > die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,15/0,2 G (Steigung 12, 60/100 W), 0,1
G (Steigung 6) oder 0,05 G (Steigung 3). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steiung| _ Maximale Zuladung | Wirsame | Hub Al 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCSZ-RGS7AD-I-60-12—- - 12 10.0 15 85.3 12 600 505
RCSZ-RGS7AD-I-60-6- 60 6 20.0 6.0 169.5 6 300 250
RCSZ-RGS?AD-I-60-3- 3 40.0 14.5 3401 | 50~300 3 150 125

(In 50 Schritte > - -
RCS2-RGS7AD-I-100-12{@)]-[@)] (@@ 12 15.0 45 | 1411 (Einhet: mm/s)
100
RCS2-RGS7AD-I-1 00-6- 6 30.0 1.5 283.2
Erklérung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabelldnge Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A1-A3 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Alternative Anbauposition der Fuhrung GS2-GS4 174 Fuhrung Einzelfuhrung, @16mm
Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (ib

unsere Internetseite herunterladen.

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGS7AD
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.

*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

Kabelverbin-
o dungsstecker *1
[Ohne Bremse] M1 /
[
- ‘
N Hinweis
6-M6 . 689 Hub+6.6 *3 100 W-Modelle mit 50er Hub
0 [ © haben keine Montagebohrungen
o K — [ a auf der Oberflache. 60 W-Modelle
4 g b - 4[ 2 mit 50er Hub und 100 W-Modelle
o — Q mit 100er Hub haben nur 2
© i Montagebohrungen (in einer
o|w o — Reihe)
& @IS _ | =
o (Ansicht A} — M
@ s *
— — ;-——-———--J‘
1
25 =
40
73 L
75 S S
4 +
(=3 -
[Mit Bremse] 3 I Abmessungen und Gewicht pro Hub
| & RCS2-RGS7AD (ohne Bremse)
N | ﬁ - Hub 50 100 150 200 250 300
47.5 NX50P n-M5 Tiefe 15 *3 L 128 178 228 278 328 378
N 60W = 1 2 3 4 5
68.9 Hub+6.6 100w | - _ 1 2 3 2
© i) 60W 2 4 6 8 10 12
Q 100W | - 2 4 6 8 10
«©
3 Gewichl 60W | 32 | 38 | 43 | 48 | 53 [ 59
i‘:s. (kg)| 100w | 33 | 39 | 44 | 49 | 54 | 60
- L RCS2-RGS7AD (mit Bremse)
i Hub 50 100 150 200 250 300
o L 163.5 | 213.5 | 263.5 | 313.5 | 363.5 | 413.5
Q N |_6oW - 1 2 3 4 5
| 100W | - - 1 2 3 4
o i 60W 2 4 6 8 10 12
‘ 100W - 2 4 6 8 10
| 507 855 Gewich] 60W | 35 | 4.1 46 | 5.1 56 | 6.2
L (ko)[ 100w | 36 | 42 [ 47 [ 52 | 57 | 63

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi

Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreibertyp

SCON- C-60I-NP-2-(D
SCON- C-100I-NP-2-(D

Unterstiitzung

von bis zu 512 512 Punkte

Positionierungs-
punkten

Gleiche Steuerungs-
vorgdnge wie die filr 3 Punkte

Pneumatik-Zylinder Einphasig

100 VAC

—325
Passender serieller

Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig

230VAC 360 VA max.

Passender

R P
Pulstreibertyp (-) Dreiphasig 1- Achs

230 VAC Spezifikation,

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-601-NP-2- (D)
SSEL- C-1-1001-NP-2- (D)

betrieben
Programmierbarer mit 150 W
Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
Achsen steuern kann

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-(2)-1-60-N1-EEE-2- (D)
XSEL- (2)-1-100I-N1-EEE-2-(D)

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.

& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).

*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-RGS7AD
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RCS 2 RoboCylinder

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
‘ S ! - RG S ? B D Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
direkt gekoppelt

W Modelispezifikationen RCS2—RGS7BD— | - [ |- [ J—- 1 - 1 - [ - []

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I Inkremental 100:Servomotor ~ 16:16mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
100W 8: 8mm . T2:SCON goam Tabelle unten.
150:Servomotor ~ 4: 4mm SSEL 15m
150W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO : Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur die
J > Mogellspezifgkation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschter|
ub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,25/0,3 G (Steigung 16, 100/150W),
0,17/0,2G (Steigung 8, 100/150 W) oder 0,1 G (Steigung 4). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird
und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCSZ-RGS7BD-I-100-12—- - 16 10.0 25 105.8 16 800
RCSZ-RGS7BD-I-100-6- 100 | 8 22,0 8.0 212.7 8 400
Rcsz-RGS7BD-I-100-3- 4 40.0 18.5 4243 | 50~300 4 200

(In 50 Schritten)

RCS2-RGS7BD-I-150-12{@)]-[@)] [B){@) 16 15.0 55 158.8 (EHictiE k)

150

Rcsz-RGS7BD-I-150-6- 8 35.0 13.5 318.5

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellénge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A1-A3 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Alternative Anbauposition der Fuhrung GS2-GS4 176 Fuhrung Einzelfuhrung @16mm

Schubstangen-Durchmesser @35 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 75 RCS2-RGS7BD



RCS2 5
RoboCylinder ]
= @
= =
Abmessungen = G
— - - *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
Sie konnen CAD-Zeichnungen (b i *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. J y die umgebenden Teile nicht beriihrt. =
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt g

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGS7BD

nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.

300 Kabelverbin-

dungsstecker *1

[Ohne Bremse]

Hinweis
*3 Diese Anordnung ist nicht fur
150 W-Modelle mit 50er Hub

=
3
=5
=5
(]
<

&

68.9 Hub+6.6 verfugbar. 100 W-Modelle mit -
© 50er Hub haben keine S )
m a Montagebohrungen auf der § ‘:';
6-M6 ® I Oberflache. 100/150 W-Modelle s =
) Q ]_ mit 100er Hub haben nur 2

= & m@ | Montagebohrungen (in einer =
4 >3 " i IS — Reihe). 3

o (Ansicht A) ! o2
; . H ' g3
o ) 11 3

o o Sy - .

50
[
I
-
I
o
3
[}
= |
m—
N
[
I
|
iy sazynyasah
19SSE/

R & & 5\ 9
- - ME || SE 25
~ 4 Hub 69.5 L
25 n =
40 T i [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub s
73 N ¢ + RCS2-RGS7BD (ohne Bremse) =
75 :%J'ﬂi i A (=]
/=) ub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300 )
H‘L ] = L 100w | 133 | 183 | 233 | 283 | 333 | 383
- 6 150W | - 183 | 233 | 283 | 333 | 383
I | L N 10w - - 1 2 3 4
[Mit Bremse] 51.5 | NX50° | \ n-M5 Tiefe 15 *3 150w | - = 1 2 3 4
o [toow | - 2 4 6 8 10
689 Hub+6.6 150W | - 2 4 6 8 10
i L © Gewich{ 100W | 38 | 44 | 49 | 54 | 59 | 65
B g —= ko) [ 150w | - | 45 [ 50 | 55 | 60 | 66
J— RCS2-RGS7BD (mit Bremse)
[ _ Hub 50 [ 100 [ 150 [ 200 | 250 [ 300
i L | 100w [ 1685 | 218.5 2685 | 318.5 | 368.5 | 4185
ol 1 - 150W | - [ 2185 [ 268.5 | 318.5 | 368.5 | 418.5
LI ’LLL 8 N 10w [ - 1 2 3 4 5
1 - 150W | - = 1 2 3 4
Lo = Ll ] n |toow | - 2 4 6 8 10
HOmSe ME "2 0 150W | - 2 4 6 8 10
vE || se 25 B 507 | 355 Gewich{ 100W | 41 | 47 | 52 | 57 | 62 | 68
4 ST 9.5 L (kg) | 150W - 4.8 53 | 58 63 | 6.9

Steuerung

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PVOI:](bIS(Zu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
PneumatikeModus - vorgéngeAwie c!ie fir| 3 Punkte
SCON- C-1001-NP-2-(D) Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON- C-1501-NP-2-(D 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
; Passender i i
Pulstreibert - - Dreiphasi *1- Achs-
yP Pulstreibertyp () 23gVACg Spezifikation,
betrieben
Programm- SSEL- C-1-1001-NP-2- (D Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp CC-1-1501-NP-9- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL- C-1-150RNP-2-D Achsen steuern kann
Programm- XSEL-(2)-1-1001-N1-EEE-2- (1) Programmierbarer
steuerungstyp 3)-1-1501-N1-FFE-9_ Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen PPN Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@2)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

RCS2-RGS7BD 1 76 @
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* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

5 RCSZ RoboCylinder

5 - R ‘ S Z — R G D 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,

% = Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation
(7]

W Modelispezifikatonen RCS2 "RGD4C— | — |

- 1 - [

— Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm g T2 :SCON m Tabelle unten.
30: Servomotor 3: 3mm SSEL ;’m
30W 00:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

3
(Angabein 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steigung Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCS2-RGD4C-(D)]-20-12- (@@ {@]-[B) 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGDA4C-(1D)]-20-6-[2) 20 | 6 6.0 15 | @77 6 300
RCS2-RGD4C-[(D]-20-3-[@)] 3| 120 s | 74 | oo 3 150
RCS2-RGD4C-(D]-30-12- Q@@ B 12| 40 10 | 283
RCSZ-RGD4C- -30-6- 30 6 9.0 25 56.6
RCS2-RGD4C{D)]-30-3-[@) 3| 180 60 | 1134

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen

Einheit: mm/:
(In 50 mm-Schriten) (Einheit: mm/s)

Optionen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
m Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCS2 g8
RoboCylinder 28
= @

S =

Abmessungen = G
—_ : " *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
stle(ruenIn:tneaét[:ezigchhenrﬂﬂ?;nla%gn *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =

- die umgebenden Teile nicht beruhrt. §

0

ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt

s ,
=8 )
s2 g
S 2|
[Ohne Bremse] 26 Es M40X1.5
[zl=] effektiver Gewindebereich19.5)
ols 2
82 §

n_r- : ,
ME || SEHome || ME *2 47(Schlussel
3 3 11 weite)
-
Hub | 41 |12a(=Hub+74) \ME W
Home Kabelverbin-~
Uberhang bei Ausfahren dungsstecker *1

=
3
=5
=5
(]
<

Hub 3

[
Sicherstellung
n 100 oder mehr

(o]
uoljejoy
13)1319)

bis qur Postion SE g,
9 0 19 m =3
63 1(=Hub+1 16 = 0
Halterung A =
L . 3
19(Schlussel— N s =
weite) ! 2
. Nt
N §8 | B2
Y IR =
-—f=———-—} \MutterB 2
H
36(Schlusselweite) =
Halterung B a
L ]
3
Mit B 9 0 19 m )
[Mit Bremse] attorun A 65 _ bicHubeln)_|16 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
alterung
— 1 RCS2-RGDA4C (ohne Bremse)
19Schissaiweite) D s 47 Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 [ 250 | 300
19(Schitsselweite) | | 20w [ 28553355 [3855 | 4355 | 4855 | 5365
—
= g JH llal & | 1 | 30w [ 3005 [ 3505 [ 4005 [ 4505 [ 5005 | 550.5
X Bl Rl 0 145 | 195 [ 245 | 295 | 345 | 395
y m [ 20w 80.5
Halterung A \ Halterung B . -—F-———-—} \MutterB [ 30w 95.5
Mutter A Gewicht (k) | 1.8 | 20 | 22 | 24 | 26 | 28
36(Schlusselweite)
\Halterung B RCS2-RGDA4C (mit Bremse)
Muttera | | Mutter B | Hub 50 | 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300
60W | 328.5 | 378.5 | 428.5 | 478.5 | 5285 | 578.5
M30X1.5 [
oY MA0X1.5 93 & | 100w [ 3435 | 393.5 [ 443.5 | 4935 | 5435 | 593.5
E, 0 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
[ sow 1235
d | a8 J | 100w 138.5
e — Gewicht (kg) [ 20 | 22 [ 24 [ 26 [ 28 | 30

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

ezeichnung uBenansi erkmale ax. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbraucl eferenzseite
Bezeich AuB3 i Merkmal Max. Anzahl von Positioni kten Ei St brauch  Ref it
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PVOI:](bIS(Zu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20 @G_)Np,z, @@ Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON- C-30D (D-NP-2- 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
©
betrieben
Programm- SSEL- C-1-20(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL- C-1-30D (7)-NP-2- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen @ @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-20(D)-N1-EEE-2- @ Programmierbarer
steuerungstyp A 1. _N1-FFE-9- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen 3 @) SRS @) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.

& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).

*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
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M Modelispezifikationen RCS2 “RGD5C— | | — | |

3
(Angabein 50 mm-Schritten)

5 RCSZ RoboCylinder

5 - R ‘ S Z — R G D 5 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
% = Achsbreite 55 mm, 230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation
(7]

— I:l —

[ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 60:Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60W 8: 8mm g T2 :SCON m Tabelle unten.
100:Servomotor 4 4mm SSEL 2m
100W 00:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

=
S
e
[
==
£
=

ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur

die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

gewunschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- Steiung| _ Maximale Zuladung | Wirsame | Hub s 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Léngskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritien) (mm)
RCSZ-RGDSC--60-1 6- 16 12.0 1.3 63.8 16 800 755
RCSZ-RGDSC--GO-S- 60 | 8 25.0 4.3 127.5 8 400 377
RCS2-RGD5C-[(D]-60-4-[@) 4| 500 108 | 251 | o 4 200 188
RCS2-RGD5C- @ -100-16- - - - 16 15.0 2.8 105.8  {(In 50 mm-Schritten) (EHictiE k)
RCS2-RGD5C-(D)]-100-8-[@) 100 | 8 30.0 83 | 2127
RCS2-RGD5C-{(D)]-100-4-[@)] 4 60.0 17.3 | 4243
Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,08°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCS2 5
RoboCylinder 28
3
Abmessungen = G
g
Sie kannen CAD-Zeichnungen (b 25_,19 67.5 Hub+14.5 - =
unsere Internetseite herunterladen. 3 © sS=
O o @
pu — ol ¥ =
19 '
[Ohne Bremse] g =
h — Kabelverbin-
dungsstecker *1
Detailansicht T-Nut - Abmessungen ___ _ e
’7 —‘ ’7 der Mutter ‘
I I I I
i Y 3 i i M4 i +- =
r 3
— -
| — | \3} % | 8 =
| | | | 2
4.3 3.2 o
| = ﬁ_{_’(;
Iz 2013 I o
I I = I s
! ! I Io
b = 14.5(Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE) ) 3.
4-M6 (zur Montage 6-M6, Tiefe 15 - o2
der Achse) (zur Montage des Werkstiicks) Hub 54 Hub+72 4 (Fahrtabstand von Position ME nach Home) =]
Achsbreite:55 4 / Hub 2 -
3 \ SE Home/| |\ ME 2 m L2
N =3
0 - ) =2
: I ! s
2 < Y} gl !
S | O e e T —— | S 1" w| o T
: T 3
2] _ a8
38
9 40 hol 0 J_ m 0.5 54 05 & =
=t == =
T-Nut: 26 L -
(zur Montage der 130 14.5(Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE) @
Achse, 2 Einbau- =
stellen) 147 Hub 54 Hub+72 4 (Fahrtabstand von Position ME nach Home) =
157 4.8 g
ME :SE Home;
_ LR
[Mit Bremse] [ f \
— - —— = — -— -1
[ I
[ E— 0
72.5
4 _hol 0 m
=1 T
L
* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGD5C
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar. . Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCS2-RGD5C (ohne Bremse) RCS2-RGD5C (mit Bremse)
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
siehe Sei.te 33f_l. . . L | 60W 284 334 384 434 484 524 L | 60W 356.5 | 406.5 | 456.5 | 506.5 | 556.5 | 606.5
2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achtan Sie [7oow | 302 [ 352 [ 402 | 452 | 502 | 552 [ 700w [ 3745 | 4245 | 4745 | 5245 | 5745 | 6245
darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388
m [ sow 92 m [ sow 164.5
| 100w 110 | 100W! 182.5
Gewicht (kg) | 27 | 30 [ 34 | 38 [ 42 [ 55 Gewicht (kg) | 30 | 33 | 37 | 41 [ 45 | 58

Steuerung

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbral Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus P"°',‘(,’~"542U 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-60 (D -NP-2- Pneumatik-Zylinder Einphasig s
SCON-C-100(D-NP-2- @ - 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
; Passender : :
Pulstreibert - - Dreiphasi *1- Achs-
P Pulstreibertyp ) 235 VACg Spezifikation,
betrieben
Programm- SSEL-C-1-60(D) -NP-2- Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp 1. NP9 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL-G1-1000D-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-60(1)-N1-EEE-2- Programmierbarer
steuerungstyp A 1. _N1-FFE-9- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen S ) SHIIPRIRE> @) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-RGD5C



5 RCSZ RoboCylinder

22

5 - R ‘ S ! — R G D 4 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuihrung,

% = Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
(7]

W Modelispezifikationen RCS2 —"RGD4D— |

| - 1 - [ [ ]

Baureihe Typ — Enkoder-Typ — Motortyp

A: Absolut 20W

30W

=
S
e
[
==
£
=

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

I: Inkremental 20: Servomotor

30: Servomotor

— Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
6: 6mm T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
. ! S :3m
3: 3mm SSEL 15m
300:300mm XSEL-P/Q : Spezifizierte La
(Angabein 50 mm-Schritten) XEIE D peztiziofelanos

ROO: Roboterkabel

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steiqung| _Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
ode stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)

RCS2-RGD4D-(D)]-20-12- (@ @)@ [6)] 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGD4D-(1)]-20-6-[2) 20 |6 6.0 15 | a7 6 300
RCS2-RGD4D-[(D]-20-3-[@)] 3| 120 s | 74 | oo 3 150
RCS2-RGD4D-(D]-30-12- (@B @]-[B)] 12| 40 10 | 283 |nsonmsoniten LS )
RCSZ-RGD4D- -30-6- 30 6 9.0 25 56.6
RCS2-RGD4D{D)]-30-3-[@) 3| 180 60 | 1134

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen

Optionen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montagefu3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 8 1 RCS2-RGD4D



RCS2 g5
RoboCylinder ]
3
Abmessungen = G
Sie konnen CAD-Zeichnungen b *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
= www.eu.robocylinder.de *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. Y . die umgebenden Teile nicht bertihrt. ‘=§
— ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt 3
2
£
S= S
=
S £
zie SE 22
25 & M40X1.5
[Ohne Bremse] 83 b=t effektiver Gewindebereich19.5)
oo =
[ 55 =
QR Q =
==
™ : £3
=]
I —— = -——-& g
I -+ ‘ O

ME || SE Home || ME *2 47(.Schlﬂssel-%
5 3 11 Hub 3 \weite)
Hub _| 41 124(=Hub+74) \ ME

4\ ME g >/:: 777,
\ Home Kabelverbin-
Uberhang bei Ausfahren \_dungsstecker *1

==
—_
o @
- =
S s

Sicherstellung
von 100 oder mehr

bis zur Postion SE =
=5
L S5
9 - [ 19 m §
63 61(=Hub+11 16 D
Halterung A 1 =
- L - =
N =5
19(Schlusselweite) 7 s 8
- T ] E— =
u 8 3 8 -
[elf=)
28 aed] 2] S R ; L R
A s
I =
S
—— \—-+—-—-— \ MutterB E

36(Schlusselweite)
Halterung B

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
ams O

RCS2-RGD4D (ohne Bremse)

Hub 50 100 150 200 250 300

L | 20W | 263.5 | 313.5 | 363.5 | 413.5 | 463.5 | 513.5
| 30W 278.5 | 328.5 | 378.5 | 428.5 | 478.5 | 528.5

) 145 | 195 | 25 | 295 | o4 | o9

m [ 20w 58.5

M40X1.5 S T 735

9
o Gewicht(kg)| 1.6 | 18 | 21 | 23 [ 25 | 27
ha 50 Das RCS2-RGDA4D Modell

hat keine Bremse.

88

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus PVOI:](bIS(ZU 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20(1)-NP-2- @ Pneumatik-Zylinder Einphasig N
SCON- C-30D (D-NP-2- @ : 100 VAC 325
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-20(D)-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp 1 NP9 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL-C1-30DD-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-20(D)-N1-EEE-2- @ Programmierbarer
steuerungstyp A 1. _N1-FFE-9- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen 3 @) SRS Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
RCS2-RGD4D 1 8 2



Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ

=
S
e
[
==
£
=

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
>
=
=
=
=
)
=
D

=2

o

RCS 2 RoboCylinder

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
‘ S ! - RG D 7 A D Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
direkt gekoppelt

mvodelspeziikaionen RCS2-RGD7AD- 1| — [ 1 - [ 1- ] - [J - [ - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I Inkremental 60:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
60W 6: 6mm n T2:SCON eoim Tabelle unten.
100:Servomotor  3: 3mm SSEL 153?
100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN e Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur

Q > die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewunschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,15/0,2 G (Steigung 12, 60/100 W),
0,1 G (Steigung 6) oder 0,05 G (Steigung 3). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Auswahl-
punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steiung| _ Maximale Zuladung | Wirsame | Hub s 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCSZ-RGD7AD-I-60-12-- - 12 10.0 0.9 85.3 12 600 505
RCSZ-RGD7AD-I-60-6- 60 6 20.0 5.4 169.5 6 300 250
RCS2-RGD7AD-1-60-3-(D)] 3| 400 139 | as0.1 | 0730 3 150 125

(In 50 Schritte } - -
RCS2-RGD7AD-I-100-12{@)]-[@)] [B{@) 12 15.0 39 | 141.1 Ehistins)
100
RCSZ-RGD7AD-I-100-6- 6 30.0 10.9 283.2
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,08°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 83 RCS2-RGD7AD



RCS2 -
RoboCylinder 28
= @

S =

Abmessungen = G
Sie kannen CAD-Zeichnungen b . *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
unsere Interr ctseite herunteriaden. www_eu.robocy“nder_de . 2(Ij:?gru?:gg;kg:df:gr_trgi?;i?éhl:%r:%-:rihn zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten §
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt ‘?D

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGD7AD
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.

300 Kabelverbin-
dungsstecker *1
=
e
‘ 3
& |- i =5
& } S5
o %D Hinweis =
- *3 100 W-Modelle mit 50er Hub 2
haben keine Montagebohrungen
2 —— auf der Oberflache. 60 W-Modelle ==
— Q - | mit 50er Hub und 100 W-Modelle 53
— O b mit 100er Hub haben nur 2 B
125 Montagebohrungen (in einer E
M6 68.9 Hub+6.6 Reihe)
| ) ~ -
L1 846 === i s
i & 5 < 5]
=
=
<ER ®) WO\R‘ ?
; z \Z \Z ‘ -
i & & 2
§%
=
=
100 o - 2
157 — [ g
175 e = s
=
, ; ‘ I Abmessungen und Gewicht pro Hub =
- e * RCS2-RGD7AD (ohne Bremse)
418 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
L 128 178 228 278 328 378
- N 80w - 1 2 3 4 5
100W - - 1 2 3 4
n B60W 2 4 6 8 10 12
L 100W — 2 4 6 8 10
; n-M5 Tiefe 15 *3
475 | NXsOP Gewicrl 60W | 38 | 45 | 51 | 57 | 63 | 69
(kg)| 100w | 39 | 46 | 52 | 58 | 64 | 7.0
Hub+6.6 RCS2-RGD7AD (mit Bremse)
BE Hub 50 100 150 200 250 300
I - L 163.5 | 213.5 | 263.5 | 313.5 | 363.5 | 413.5
N 60W = 1 2 3 4 5
g 100W - - 1 3 4
i 60W 2 4 6 8 10 12
100W - 2 4 6 8 10
Gewich| 60W | 41 | 48 | 54 6 66 | 72
. 507 . 355 (ko) [ 100w | 42 | 49 | 55 | 61 | 67 | 7.3

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreibertyp

SCON- C-60I-NP-2-(D
SCON- C-100I-NP-2-(D

Merkmale

Unterstiitzung
von bis zu 512

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung  Stromverbrauch

A 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgdnge wie die filr 3 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
. 100 VAC
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230 VAC
Passender i i
Pulstreibertyp (-) D;e;g\l‘;:gg

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-601-NP-2- (D)
SSEL- C-1-1001-NP-2- (D)

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1500 Punkte

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-(2)-1-60-N1-EEE-2- (D)
XSEL- (2)-1-100I-N1-EEE-2-(D)

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4000 Punkte

360 VA max.

*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W

Referenzseite

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@2)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

RCS2-RGD7AD



£2 RCS2
s S RoboCylinder
>3
=
=x
. RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
= . . ags N
S R S - RG D B D Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
=F C 2 7 direkt gekoppelt
(7]
M Mocelispezikaionen RCS2—RGD7BD— | - [ J— [ 11— [ 1 - [1 - [1 - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 100:Servomotor  16: 16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
. 100W 8: 8mm T2:SCON ‘Im Tabelle unten.
S b . l S  :3m
S 150:Servomotor  4: 4mm SSEL 15m
T = 150W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spetifizierte Lange
= (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
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Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur die
Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewlinschter]
Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,25/0,3 G (Steigung 16, 100/150W),
0,17/0,2G (Steigung 8, 100/150 W) oder 0,1 G (Steigung 4). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet wird
und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der
Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung | irksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Léngskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCSZ-RGD7BD-I-100-12-- - 16 10.0 1.9 105.8 16 800
RCSZ-RGD7BD-I-100-6- 100 | 8 22.0 7.4 2127 8 400
Rcsz-RGD7BD-I-100-3- 4 40.0 17.9 4243 | 50~300 4 200
(In 50 Sehritte } - -
RCS2-RGD7BD-I-150-12{@)]-[@)] [B{@) 16 15.0 49 | 1588 (EHictiE k)
150
RCSZ-RGD7BD-I-150-6- 8 35.0 12.9 318.5

Erkldrung der Ziffern {1 Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung ()] Kabellinge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

m 1 85 RCS2-RGD7BD

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger

Fuhrung Doppelfuhrung @16mm
Schubstangen-Durchmesser @35 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,08°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

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




RCS2 5
RoboCylinder ]
3
Abmessungen = G
— - - *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. g
Sie konnen CAD-Zeichnungen (b i *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten =
unsere Internetseite herunterladen. J y die umgebenden Teile nicht beriihrt. =
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt g
* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGD7BD
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.
300, Kabelverbin-
dungsstecker *1
=
3
‘@ — Hinweis ‘.E' 3
*3 Diese Anordnung ist nicht fur S
150 W-Modelle mit 50er Hub =
= verfugbar. 100 W-Modelle mit
@ 50er Hub haben keine Do
<. =]
— Q Montagebohrungen auf der =3
— N = Oberflache. 100/150 W-Modelle = =
125 @ mit 100er Hub haben nur 2 = =
68.9 Hub+6.6 Montagebohrungen (in einer
4-M6 J— T . — Reihe). =
| J = L e &,
- & 2] 1 i S > ==
[ 3 [ i S 3
ded O ¢@¢ ‘ol 823 | @) @\N 3
™ @ 4 & ) i I B T KJ \J
: : h— H =
@ ® Home || ME*2 | [ ] b}_ Y > g
= =5
50 ME || SE 25| o El=
75 4N Hio | 695 L =
= o
. @
175 B Abmessungen und Gewicht pro Hub =
N RCS2-RGD7BD (ohne Bremse) =
Hub 50 100 150 200 250 300 E
100W 133 183 233 283 333 383
L
150W - 183 233 283 333 383
N doow | - _ 1 2 3 4
150W - - 1 2 3 4
- 100W - 2 4 6 8 10
150W — 2 4 6 8 10
1 L \ Gewich{ 100W | 4.4 | 5.1 57 | 63 | 69 | 75
- i * (X -
515 | NX50P n-M5 Tiefe 15 *3 (kg) | 150w 52 | 58 | 64 | 70 | 7.6
RCS2-RGD7BD (mit Bremse)
68.9 Hub+6.6 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
L = L 100W | 168.5 | 218.5 | 268.5 | 318.5 | 368.5 | 418.5
M1 E 150W - 218.5 | 268.5 | 318.5 | 368.5 | 418.5
T - : [y [oow T - 1 2 3 4 5
bl 2 TsOW | - | - > 5 | 4
[— L o oW |- 2 4 6 8 10
Home LME 2 | : E AR T | 6 8 | 10
5y
Gewi 100W 4.7 5.4 6 6.6 7.2 7.8
ME || SE A,‘ oL 507 | 355 ‘f:"g“
ANy st 69.5 L 9) [ 150w [ - 55 | 61 | 67 | 73 | 7.9

Passende Steuerungen

Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung AuBenansi Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§tﬁtzung
Positioniermodus P"°’,‘fb'slzu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus = vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-1001-NP-2-(D) Pneumatik-Zylinder Einphasig N
SCON- C-1501-NP-2-(D : 100 VAC 325
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-1001-NP-2- (D Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp CC-1-1501-NP-9- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL- C-1-150HNP-2-D Achsen steuern kann
Programm- XSEL-(2)-1-1001-N1-EEE-2- (1) Programmierbarer
steuerungstyp 3)-1-1501-N1-FFE-9_ Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen PPN Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
& @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(@)bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
RCS2-RGD7BD 1 8 6 @





