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Reinraum-Ausfuhrung

Motor mit Kupplung

RCP2CR

Serie

Schritt-
Motor

RCACR Motor mit Kupplung

Serie

ég;\\//o-Motor (E;::Zﬁtu ;netl)(tg;r)pelt)
Motor mit Kupplung

RCS2CR

Serie

230-V

S L Finbaumotor Aluminium-Rahmen Breite 52mm RCS2CR-SA5D 265
(direkt gekoppelt) .
Breite 58mm RCS2CR-SA6D 267

Aluminium-Rahmen

Stahl-Rahmen

Breite 52mm
Breite 58mm
Breite 73mm
Breite 60mm
Breite 80mm

Hochgeschwindigkeits-Typ Breite 80mm

Aluminium-Rahmen

Aluminium-Rahmen

Aluminium-Rahmen

Stahl-Rahmen

Breite 40mm
Breite 52mm

Breite 58mm

Breite 52mm
Breite 58mm

Breite 40mm
Breite 52mm

Breite 58mm

Breite 73mm
Breite 60mm
Breite 80mm

RCP2CR-SA5C
RCP2CR-SA6C
RCP2CR-SA7C
RCP2CR-SS7C
RCP2CR-SS8C
RCP2CR-HS8C

RCACR-SA4C
RCACR-SA5C
RCACR-SA6C
RCACR-SA5D
RCACR-SA6D

RCS2CR-SA4C
RCS2CR-SA5C
RCS2CR-SA6C
RCS2CR-SA7C
RCS2CR-SS7C
RCS2CR-SS8C
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Wasser- GELENTE | Greifer Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
y Rotation Typ stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

v

RC PZCR RoboCylinder

RCP2CR-SA5C

M Modelispezifikationen RCP2CR— SAS5C —

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm

Schrittmotor, gerade Bauform

-—g2p - -] -

(Angabe in 50 mm- Schritten)

P1

— I:l —

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  42P :Schrittmotor ~ 12: 12mm 50:50mm P1:PCON N :Kein Kabel BE: Bremse
A:Absolut  420GrsBe 6: 6mm n PSEL A BL: a0 )
3: 3mm M :5m g :(é(?gﬂifgang Links)
500:500mm XOO: Spezifizierte Lange ~  (aoelassgeng Rechts)

ROO: Roboterkabel

INM: Umgekehrie Referenzposiion
VR: Absaugrohrverbindung gegenioeriegend

[ ]

Auswahl-
punkte

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur
Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor
eingesetzt wird. Prufen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung
bei der gewiinschten Geschwindigkeit ausreicht.

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

(4) Das Mc- Moment ist 7.8 N-m fur Hube von 350 mm oder langer.

(5) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Geschwindigkeit (mm/s)

M Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prufung, ob
die gewunschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung

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

Modell Steigung | _Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 500 Ansaugrate
(mm) " | Horizontal (kg) [ Vertikal (kg) (mm) Steigung (Angabe in 50- mm Schriten) (NQ/mm)
RCP2CR-SA5C-I-42P-12-(D)]-P1- (@@ 12 4 1 12 600 50
50 ~ 500
RCP2CR-SA5C--42P-6-(D)-P1-(@}-[@)] 6 8 25 o 6 300 30
50 mm Schritten)
RCP2CR-SA5C-1-42P-3-[(D}-P1-[@}-[®) 3 8 45 3 150 15

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse (Kabel: am Ende) BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse (Kabel: Links) BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse (Kabel: Rechts) BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem
Absaugrohrverbindung gegenuiberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger

2 3 1 RCP2CR-SA5C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pym)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85 % RH oder darunter (nic

ht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RC P2CR RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
40
) 5[ 30,15 N
* Bei der 2-Q4H7, Tiefe 9 5.5[[190%2 5.5 4-M4, Tiefe 9
Referenzpunktumkehr- ( / Kabelverbindungs-
Ausfuhrung sind die I By E TR stecker *1
Angaben an der Motor- @ = L8 wg;—-%
seite (Entfernung zum * Ngg
Referenzpunkt) und die ] < BT —o ||
der Motor abgewandten = —
Seite umgekehrt. m (240)
R 8 Q6)
L
fgtagdarﬂ-Positi‘o’\r}l 3 5. 7 Hub 95 118.5 i von|
ur das Moment Ma ™ 3 [ 3 100 oder mehr. . .
@8 - welNSE Home/|\ME *2 Standard ge.gtenubcte.rlleglende
o [ o 23 1.6) andar eite (optional)
0 NN T[—l /
< T
e L r 9, F /
2455 2] T hng [ L 1@2
Referenz- 50 O3 o ] 03: i =T | ] i @I ek
Rofere g 1ol Lo mﬁﬁa‘ﬁ @Do
Detailansicht A 50 X |50 |&
(Montagebohrung und M 52 |(24) D-M4, Tiefe 7 E-04.5 Bohrung, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 50 |
Referenzflache) 2-04H7, Tiefe 5—(— -y (von der gegentberliegenden Seite)
|
E = & Y & o [
o § PO | _
b] SV M |
— i & 2
CX100P 50 20
BX100P
BR: Bremskabel- A 56 33 | 81
Bremse Abmessungen ausgang rechts
* Modelle mit Bremse BE:B BHerH ‘/
: f : Bremskabel- o I
haben eine erweiterte ausgang am Ende ——
Gesamtlange um 40 mm gang cmlz) II
zur Abmessung L der BL: Bremskabel-
Standard-Spezifikation ausgang links
(Tabelle rechts).
13.341.514.0
[ 2.7
w0 ‘ ME| JISE
3 o TJF{Z.B)
2 © .
g dla ﬂ%aﬁiﬂ 7 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
1 8o T C
| = 5 o] B|s 3 Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
T L—gg—- L 279 | 329 379 429 479 529 579 629 679 729
A 73 100 100 200 200 300 300 400 400 500
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
C 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4
D 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
= 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12
Gewicht (kg) | 1.7 | 1.8 19 | 20 | 21 23 | 24 25 | 26 | 27

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
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Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbi Referenzseite
Positioniertyp T PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstiitzung
N von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, 9 Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- [ Gleiche Steuerungs-
PCON-CY-42PI-NP-2- inge wie die fi 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-C 0 vorgange wie (1|e fiir unkte 305
i Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ g Pul§treilae_;ftyp,
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 DG DC2av 2A max.
s y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber unterstatzt )
Pulstreiber-Typ > Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
steuerungstyp Achsen steuern kann

RCP2CR-SA5C 2 3 2



Wasser- GELENTE | Greifer Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
y Rotation Typ stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RC PZCR RoboCylinder

RCP2CR-SA6C

M Modelispezifikationen RCP2CR— SA6C —

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm

Schrittmotor, gerade Bauform

-—g2p - -] -

(Angabe in 50 mm-Schritten)

P1

— I:l —

ROO: Roboterkabel

[ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  42P :Schrittmotor ~ 12: 12mm 50:50mm P1:PCON N :Kein Kabel BE: Bremse
A:Absolut  420GrsBe 6: 6mm n PSEL A BL: a0 )
3: 3mm M :5m g :(é(?gﬂifgang Links)
600:600mm XOO: Spezifizierte Lange ~  (aoelassgeng Rechts)

INM: Umgekehrie Referenzposiion
VR: Absaugrohrverbindung gegenioeriegend

Auswahl-
punkte

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur
Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor
eingesetzt wird. Prufen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung
bei der gewiinschten Geschwindigkeit ausreicht.

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

(4) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

M Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prufung, ob
die gewunschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung

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

Modell Steigung | _Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 550 600 |Ansaugrate
(mm) " | Horizontal (kg) [ Vertikal (kg) (mm) Steigung (In50 mm-Schriten) | — (mm) (NQ/mm)
RCP2CR-SA6C-I-42P-12-(D)]-P1- (@@ 12 6 -15 12 600 | 540 | 50
50 ~ 600
RCP2CR-SA6C--42P-6-(D]-P1-(@}-[@)] 6 12 -3 oo 6 30 |270 | 30
50 mm-Schritten)

RCP2CR-SA6C-1-42P-3-[(D}-P1-[@}[3) 3 12 -6 3 150 | 135 | 15
Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange [(®)] Optionen (Einheit: mmys)
[ optionen W Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse (Kabel: am Ende) BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse (Kabel: Links) BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse (Kabel: Rechts) BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:12.7Nem Mc:18.6Nem
Absaugrohrverbindung gegenuiberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger

2 3 3 RCP2CR-SA6C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pym)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

2 e s

Zulassige Auskragung



RC P2CR RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
60
) 5] 50 15 )
2-@5H7, Tiefe 6 |[9,32002 % 4-M5, Tiefe 9
* Bei der ] Kabelverbindungs-
Referenzpunktumkehr- @F BY o [ “gja stecker *1
Ausfuhrung sind die a b
Angaben an der Motor- g-%
seite (Entfernung zum N w" DOk ] L |
Referenzpunkt) und die T i | S
der Motor abgewandten AV =
Seite umgekehrt. \A R 08 6)
Standard-Position L
o8 fur das Moment Ma *3 145 > Hub 118 3 1175 i Vo
~ MELARS SE Home /IR, ME *2 100 oder mefr. gegenuberliegende
< o (1.6) 11(0.7) Standard Seite (optional)
©|
A W: > \ B | [®
wof 2 o |
Referenz- frolfee ‘% Tai=s Y v | @] =
Fiache N # w mi&?&ﬂﬁ
Detailansicht A 56 . ‘
(Mon?ag'e?,'éﬁ',ﬁng und A 58 (24 D-MS5, Tiefe 9 F-@4.5 Bohrung, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
Referenzflache) E-Q4H7, Tiefe 5 i If it i (von der gegenUberliegenden Seite)
bR re ¥ » + o7 |
Y 1-,{ n I
Bt = 4 4
bl % Ea 3 E:3 E3 & 4
Bremse Abmessungen BX100P
CX100P 100 2
A 75 95 33 81

BR: Bremskabel-
sgang rechts

g BE: Bremskabel-
= ausgang am Ende
| BL: Bremskabel-
ausgang links
2.
o ME| TRSE
o, T»(1.6)
J Dy
324 |le o 1 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Q<= 0
N @
» o— | ) @ , Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
o gg L 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
A 73 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
* Modelle mit Bremse
haben eine erweiterte c 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5
Gesiéntlange unll_égo mm D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16
zur Abmessung L der
Standard-Spezifikation E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
(Tabelle rechts). F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14
Gewicht (kg)| 2.0 22 23 2.4 2.6 2.7 29 3.0 3.1 3.3 3.4 3.6

Steuerung

Passende Steuerungen

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

AuBenansicht

Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbi

Referenzseite

Positioniertyp

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

Unterstiitzung
r von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, 9 Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- t Gleiche Steuerungs-
PCON-CY-42PI-NP-2- ange wie die fa 3 Punkt
Peumatik-Typ CON-C 0 vorgénge wie de fir unkte
i Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ g Pul§treilae_;ftyp,
(Spezifikation = PCON-PL-42PI-NP-2-0 St e
AR " tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber unterstatzt )
Pulstreiber-Typ > Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp Achsen steuern kann

—305

DC24v 2A max.

—335

RCP2CR-SA6C 2 3 I
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Wasser- GCILTENTE | Greifer | |Arm-/Flach- | Schub- Schlitten- Integrierte
y Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RC PZCR RoboCylinder

RCP2CR-SA7C

M Modelispezifikationen RCP2CR— SAZC — |

Baureihe

Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  56P :Schrittmotor ~ 16: 16mm 100:100mm  P1:PCON N :Kein Kabel BE: Bremse
. = b M| (Kabelausgang: Ende)
A:Absolut  561GrdBe 8 8mm g PSEL SP o BL: Bromse
4: 4mm M :5m A(é(?gﬂifgang Links)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 73 mm

Schrittmotor, gerade Bauform

-5~ [ 1—- [ ] -

800:800mm
(Angabe in 100 mm-Schritten)

P1

— I:l —

Xoo: Spezifizierte Lange 5
ROO: Roboterkabel

' (Kabelausgang: Rechts)
INM: Umgekehrie Referenzposiion
VR: Absaugrohrverbindung gegenioeriegend

[ ]

M Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prufung, ob
die gewunschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
35 " -
% Steigung 4 Stelgl.mg 8 |
\ Horizontal
25
) I~
=20 ~ -
g Steigung 16
315
&
\ §
; \ N
0
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
21 | T T
18 - Vertikal
Steigung 4
15
(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 212 10 -
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur 2 Steigung 8
Q \\) Nlr Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht. 39 N
> (2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor 2 \ \
Aahi eingesetzt wird. Prufen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung N 6 L VI
Kt bei der gewlinschten Geschwindigkeit ausreicht. N ~_ Stei -
punkte (3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die 3 ~—_>eigung-+
Steigung 4 ist oder die Achse vertikal arbeitet. Das ist die maximale Beschleunigung. 1 1
(4) 1ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert. 0 0 100 200 300 400 500 600 700

Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen

Ml Steigung und Zuladung

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

Modell Steigung | _Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 700 | 800 |Ansaugrate
(mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (In 100 mm-Schriten)| ~ (mm) (Ng/mm)
RCP2CR-SA7C-I-56P-16-(D)]-P1- (@@ 16 -25 -5 16 B el I
RCP2CR-SA7C-I-56P-8-(D)-P1-(@)-[@)] 8 ~30 a0 | e 8 266 | 240 | 40
RCP2CR-SA7C-1-56P-4- [(D]-P1-[@)]-[@) 4 ~30 s | 4 133 | 120 30

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

Wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wit

Allgemeine Spezifikationen

rd. (Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse (Kabel: am Ende) BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse (Kabel: Links) BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse (Kabel: Rechts) BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.9Nem Mc:38.3N*m
Absaugrohrverbindung gegenuiberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 230 mm oder weniger

2 3 5 RCP2CR-SA7C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kug

elumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pym)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RC P2CR RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
. 60
2-@5H7, Tiefe 10 5 50 5
3202 _9[[ 4-M5, Tiefe 10
* Bei der L [
Referenzpunktumkehr- N el=]
Ausfuhrung sind die e

Angaben an der Motor-
seite (Entfernung zum
Referenzpunkt) und die
der Motor abgewandten
Seite umgekehrt.

14.5 gg 4.5
% .
[
®
I8l

Standard-Position L
fur das Moment Ma *3 17 3 Hub 128 3 158
\ MEL~R-_SE HomeZKME *2
[(4) HING
L —— i -
o [Th ) [ |
ﬁgm }@—EB Q A () EEam
“ i e
1 [, — i F-06 Bohrung, @9.5 FIachsenEung Tiefe 6l5
A)\ 73 24 ,,—D"A#‘M\ iy (von der gegeniiberiiegenden Seite) )
9.5 3-04H7, Tiefe 5 | LM_W
T 7
o e c& v o o o
o\ g & s _
- ¢ &
Reference DL —¢ o & & & G &
surface, EX1007
Detailansicht A BX100°P 100 30
(Montagebohrung und A 80 18| 515 103.5

Referenzflache)

Bremse Abmessungen

t 50

£ BE: Bremskabel-
= ausgang am Ende

BL: Bremskabel-
ausgang links

13.3

* Modelle mit Bremse
haben eine erweiterte
Gesamtlange um 43 mm
zur Abmessung L der

7 52 §

Standard-Spezifikation
(Tabelle rechts).

von
100 oder mefr. | Standard

@{_,

Kabelverbindungs-
stecker *1
240

X Anwendbarer RohrauBendurchmesser: 08 (Innendurchmesser: @)

gegenuberliegende
Seite (optional)

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
L 403 | 503 | 603 | 703 | 803 | 903 | 1003 | 1103
A 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
B 0 1 2 3 4 5 6 7
© 0 1 2 3 4 5 6 7
D 6 8 10 | 12 | 14 | 16 | 18 | 20
£ 4 6 8 10 | 12 | 14 | 16 16
Gewicht (kg)| 35 | 40 | 44 | 49 | 53 | 58 |62 | 67

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbi

AuBenansicht

Bezeichnung

Merkmale

Referenzseite

Positioniertyp

PCON-C-56PI-NP-2-0

Unterstiitzung
r von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, o Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- [ Gleiche Steuerungs-
PCON-CY-56PI-NP-2- ange wie die fa 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-CY-56 0 vorgange wie die fiir unkte
i Pneumatik-Zylinder
= PCON-PL-56PI-NP-2-0
i ( - )
Pulstreiber-Typ > Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp Achsen steuern kann

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2CR-SA7C 2 3 6
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Wasser- GELENTE | Greifer Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
y Rotation Typ stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RC PZCR RoboCylinder

RCP2CR-557C

M Modelispezifikationen RCP2CR— SS7C — |

Baureihe

Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  42P :Schrittmotor ~ 12: 12mm 100:100mm  P1:PCON N :Kein Kabel B: Bremse
. & o 8 NM: Umgekehrte Referenzposition
A:Absolut  42[0GroRe 6: 6mm ] PSEL SP : ;’;‘1 VR Abs%ugmhwerbin%ung
3: 3mm M :Sm gegeniiberiiegend
600:600mm XOO: Speifizierte Lange
(Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 60 mm

Schrittmotor, gerade Bauform, Stahlrahmen

-4 1-[L1- pmm - [1 - [

M Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prufung, ob
die gewunschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
35
Steigung 3| Steigung 6
30 *ElL gl_] .g |
2 \Horlzontal
2 \
=20 AN
2 N
§ 15 N
310 . | Steigung 12|
~N
5 ™
N3
0
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
2 " T T
Steigung 3 .
18 \ gung Vertikal
15 \
5
(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die > |10 ‘\
i\ Nlr Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur S9
Q > Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht. K N Steigung 6
(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor 26 IN
Auswahl- eingesetzt wird. Prufen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung \ —~—— Steigung 12
punkte bei der gewiinschten Geschwindigkeit ausreicht. 3 P — -
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die \ 1 \l 05
Steigung 3 ist oder die Achse vertikal arbeitet. Das ist die maximale Beschleunigung. 0 0 700 500 300 70 500 500 700

Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung

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

Modell Steigung | _Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 500 | 600 |Ansaugrate
(mm) " | Horizontal (kg) [ Vertikal (kg) (mm) Steigung (In 100 mm-Schriten)) —(mm) (NQ/mm)
RCP2CR-SS7C-I-42P-12-(D)-P1-[@}[@) 12 ~30 -4 16 600 | 470 50
100 ~ 600
RCP2CR-SS7C--42P-6-(D]-P1-[@}-[@)] 6 ~30 -8 oo 1 8 30 | 230 | 30
100 mm-Schritten)
RCP2CR-SS7C-1-42P-3-[(D}-P1-[@}[®) 3 -30 -12 4 150 | 115 | 15

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger

2 3 7 RCP2CR-SS7C

Zulassiges Lastmoment Ma:14.7Nem Mb:14.7Nem Mc:33.3Nem

Zulassige Auskragung Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 300 mm oder weniger

Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

2 e s

Zulassige Auskragung



RC P2CR RoboCylinder

zur Abmessung L der

Standard-Spezifikation

(Tabelle rechts).

3\
0

55
53

27

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
50 240 Kabelverbindungs:
* Bei der y 5[50 15 | verbindungs-
Referenzpunktumkehr- 2-Q5H7, Tiefe 10 [[g3pe g 4-MS5, Tiefe 10 stecker *1
Ausfuhrung sind die — :
Angaben an der Motor- £8 \
seite (Entfernung zum gl 23 g -
Referenzpunkt) und die ;§ J
der Motor abgewandten = L
; 1 P=s
Seite umgekehrt. =
9 KT ) Rohrauf o8 06)
(L) - i
Standard-Position 12 (A) 113 von
fur das Moment Ma *3 25 Hub (126) o515 90 7| 100 oder mehr. gegenuberliegende
Seite (optional
]@ \ 5 e | se Home | MEl2 Standard (op )
10 - 5 ‘
’ ! |
W (& ot i ( ] 1| !
= T 9 arl T r |
& 5 = =y e
Reference = : ! i
surface/ 0 |21 55
Detailansicht A 4-Q4H7, Tiefe 5
etailansicht NX100P c NX100P
100 B 100 D-M5, Tiefe 8
1 5
[ O
3 & < <+ & & :
IEee 5 5 Y E
3 S S £ 3 £
Bremse Abmessungen
* Modelle mit Bremse |
haben eine erweiterte (] % y
Gesamtlange um 24.5 mm @]

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600
L 401 | 501 | 601 | 701 | 801 | 901
A 276 | 376 | 476 | 576 | 676 | 776
B 40 | 140 | 240 | 340 | 440 | 540
© 40 | 140 | 40 | 140 | 40 | 140
D 8 8 12 [ 12 | 16 | 16
N 1 1 2 2 3 3

Gewicht (kg)| 36 | 42 | 49 | 56 | 63 | 69

Steuerung

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

Bezeichnung

AuBenansicht

Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbi

Referenzseite

Positioniertyp

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

Achsen steuern kann

Unterstiitzung
r von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, 9 Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- t Gleiche Steuerungs-
PCON-CY-42PI-NP-2- ange wie die fa 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-C 0 vorgange wie die fiir unkte
i Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ g Pul§treilae_;ftyp,
(Spezifikation = PCON-PL-42PI-NP-2-0 St e
AR " tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber untersttitzt )
Pulstreiber-Typ > Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm f Programmierbarer ¥
3 C- -NP-2- i i 1.500 Punkte
SR PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2CR-SS7C 2 3 8
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Wasser- GELENTE | Greifer Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
y Rotation Typ stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RC PZCR RoboCylinder

RCP2CR-SS8C

B Modellspezifikationen RCP2CR— SS8C — |

Baureihe

Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  56P :Schrittmotor ~ 20: 20mm 100:100mm  P1:PCON N :Kein Kabel B: Bremse _
A:Absolu  56CIGrofe 10: 10mm n PSEL A VR Actonmroning
5: 5mm M ;5m gegeniiberiiegend
1000:1000mm XOO: Spetifizierte Lange

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 80 mm

Schrittmotor, gerade Bauform, Stahlrahmen

-s56Pp— [ 1—- [ 1 - P

(Angabe in 100 mm-Schritten)

- 1 - [

ROO: Roboterkabel

M Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prufung, ob
die gewunschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.

-
=3

| Horizontal

Steigung 5

[S. =Y
I==1

\ T\ Steigung 10

&
=3

\\ —

\ I Steiglng 20

Zuladung (kg)
n o w
o

=]

\ T~

‘g 4 T~5

Geschwindigkeit (mm/s)

100 200 300 400 500 600 700

Vertikal

n
o

Auswahl-
punkte

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur
Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor
eingesetzt wird. Prifen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung

bei der gewiinschten Geschwindigkeit ausreicht.

(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die
Steigung 5 ist oder die Achse vertikal arbeitet. Das ist die maximale Beschleunigung.

Steigung 5

o S
-y
|

Steigung 10

Zuladung (kg)

>

Steigung 20

05| 05 05 |

o o
o

100 200 300 400 500 600 700

Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung

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

Modell Steigung | _Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100~800 | 900 | 1000 A"rsa?é'g'
(mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 00 mSeten) | (mm) | (mm) |y gjmym) |
666 625 | 515
RCP2CR-SS8C-I-56P-20-(D)]-P1- (@@ 20 -40 -5 20 o | | eo
100 ~ 1000 333 310
RCP2CR-888C-I-56P-10- [(D]-P1-[@)]-(3) 10 50 2| e 10 30 | 255 | 40
mm-Schritten,
165 155
RCP2CR-5S8C-1-56P-5- [(D]-P1-(@}@)] 5 55 -20 5 e e 125 | 20
Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen Wert in <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger

2 3 9 RCP2CR-SS8C

Zulassiges Lastmoment

Ma :36.3Nem Mb:36.3Nem Mc:77.

4N e m

Zulassige Auskragung

Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 450 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pym)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht konde

nsierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RC P2CR RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
*3 Referegéposition fur das zu berechnende Moment Ma.
7875 175 240, i
X " Kabelverbindungs-
2-@8H7, Tiefe 10 45002 4-M8, Tiefe 10 o
* Bei der Fﬁr—-@ stecker *1
Referenzpunktumkehr- r—@ME:@i, 58
Ausfishrung sind die o g wl2s
Angaben an der Motor- STl N
seite (Entfernung zum & JeeTd} 3
Referenzpunkt) und die N e ——o
der Motor abgewandten L Rohrauf 012 (I 08)
Seite umgekehrt.
(L) et
S Sicherstellung von
» 1 (A) 138 100 oder mehr,
Standard-Position 30 Hub (170) 3014 116 ) gegenuberliegende
fur das Moment Ma *3 T Seite (optional)
ME| SE Home ME *2 Standard
73 }Z@i T1—70W 5
‘II_Y‘ | | . —— o i 7—?\’&
N~ ol Y i il
NR|w| 2 o i ey i gl | &
S ¢ $
m(&g g = | S 3y r
A/ 80 (o4 I 68
4-Q4H7, Tiefe 5 ; NX1007 ;
]@ 100 B 100
wn ) .
‘@ ; g D-M8, Tiefe 10
= N N
e i
74 g & © © © & &1
Referenz- 80 te) ) oo & & 50 |
Flache N hdhd i i hahdial|
- 3 ES & © © & & |4
Detailansicht von A
* Modelle mit Bremse
haben eine erweiterte
Gesamtlange um 26 mm
zur Abmessung L der
Standard-Spezifikation
(Tabelle rechts).
)
S,
7 T
i
Rz " /
gI P@e. g,@q | | =7
80 | Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 100 | 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
L 485 585 685 785 885 985 1085 | 1185 | 1285 | 1385
A 330 | 430 530 630 730 830 930 | 1030 | 1130 | 1230
B 100 | 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg)| 7.5 | 85 | 96 | 106 | 11.7 | 127 | 138 | 149 | 159 | 17.0

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbi

Referenzseite

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale
Positioniertyp T PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstiitzung
N von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, 9 Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- [ Gleiche Steuerungs-
PCON-CY-56PI-NP-2- ange wie die fa 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-CY-56 0 vorgange wie de fir unkte
i Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ g Pul§treilae_;ftyp,
(Spezifikation = PCON-PL-56PI-NP-2-0 Gellon Lot
s y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber untersttitzt )
Pulstreiber-Typ > Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56P1-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp Achsen steuern kann

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2CR-SS8C 2 IO
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55 RC PZCR RoboCylinder

g3

Exn

£ RoboCylinder Reinraum-Typ, Hochgeschwindigkeits-Schlitten-Ausfuhrung,
E = — Achsbreite 52 mm, Schrittmotor, gerade Bauform, Stahlrahmen

A

M Vodelispezifiationen RCP2CR— HS8C — | — 86P — [ 1 — [ 1 - p2 - [ — [

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ - Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental - 86P :Schrittmotor ~ 30: 30mm 100:100mm P2 :PCON-CF N :Kein Kabel E:N?r%mse o
. " P :Tm : Umgekehrte Referenzposition
'é A: Absolut 861GroRe 1 S :3m VR: Absaugrohrverbindung
2 M :5m gegenuberliegend
L= 1000:1000mm XOO: Speifizierte Lange
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

M Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prisfung, ob

=
.S
b=
]
3
c:,_:

& die gewtinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
E 35 .
= Horizontal
= 30 |
= 25 "
L= 3 | Beschleunigung 0.3G
ol <90 I |
g2 2 | |
=35 315}~ .
g 55 [12 Beschleunigung 0:
= R10 N
ﬂgi, 5 \
s <12
% 0 —
3 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T . T
Beschleunigun: 0.%G )
3 gung ertikal
25 N
El \
(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die iz
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur g 5
Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht. 3
(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor 21
eingesetzt wird. Prufen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung
bei der gewiinschten Geschwindigkeit ausreicht. 05
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die
Achse vertikal arbeitet). Die maximale Beschleunigung betragt 0,5 G bei horizontaler Anwendung 0
und 0,2 G bei vertikaler Anwendung. 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. Il Hub, maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung| Maximum Zuladyung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 800 900 1000
(mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg) (mm) i (In100 mm-Schrten) |~ (mm) (mm)
N I Q0. _po. _ _ _ 100 ~ 1000 1200 1000 800
RCP2CR-HS8C-I-86P-30-[(D]- P2 30 20 3 e %0 Ja0 | too | 8o0
100 mm-Schritten)
Erklérung der Ziffern Hub Kabellange Optionen Wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s;

m |_optionen [l Aligemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger
Zulassiges Lastmoment Ma:36.3N*em Mb:36.3Nem Mc:77.4Nem
Zulassige Auskragung Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 450 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kugelumlaufspindel/Fiirung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1pm)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC PZCR RoboCylinder

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Rickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE:Hub- Endpunkt
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
90
7. 75 7.5 240, i
+ + Kabelverbindungs-
2-@8H7, Tiefe 10 4500 4-M8, Tiefe 10 s
* Bei der Fﬁr—-@ stecker *1
Referenzpunktumkehr- r—@"E:@i, 58
Ausfuhrung sind die o g wl2s b ;
Angaben an der Motor- STl N
seite (Entfernung zum & JeeTd} 3
Referenzpunkt) und die N e ——o
der Motor abgewandten TR S
Seite umgekehrt. Rohrauf 12 @8)
(L) ‘
11 (&) 138 00 oder mehvr i
Standard-Position Hub 1 i i
Standard-Position 30 u (170) sohs 116 gegeriberiegende
ME| SE Home ME *2 Standard
73 }Z@i T1—70T 5
A (— ——— e — . i
KRl | Rk € Eesal B 1
(e 6 = R = i €D
A" 80 |4 : 68
4-Q4H7, Tiefe 5 ; NX1007 4
]@ 100 B 100
wn ) .
‘@ ; g D-M8, Tiefe 10
= N N
e i
74 e o & & & > &1
Referenz- 80 te) ) oo & & 50 |
Flache N hdbd hdbd ‘
- 3 ES & © © & & |4
Detailansicht von A
* Modelle mit Bremse —1 |4 ;
haben eine erweiterte
Gesamtlange um 26 mm 3|
zur Abmessung L der &
Standard-Spezifikation
(Tabelle rechts).
1) 43
S, ]
- & —
—F e
Rz " /
gI Pe . 9@1 || =E—
80 | Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 100 | 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
L 485 585 685 785 885 985 1085 | 1185 | 1285 | 1385
A 330 | 430 530 630 730 830 930 | 1030 | 1130 | 1230
B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg)| 7.5 | 85 | 96 | 106 | 11.7 | 127 | 138 | 149 | 159 | 17.0

Steuerungen

Passende Steuerungen

Kontaktieren Sle IAl fir HS8C kompatible Steuerungen.

RCP2CR-HS8C
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCACR RoboCylinder

RCACR-SA4C

M Modelispezifikationen RCACR~ SA4C — I:l - 20

Baureihe —

Typ

A: Absolut

— Enkoder-Typ—

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm
24V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Motortyp —  Stei

I: Inkremental 20: Servomotor 10:
20W 5:

2.5:

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

-LJ1-0TJ- A

igung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
10mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel B: Bremse
5mm 2 ASEL ‘im FT: MontagefuB
2.5mm M ;’m HS: Home-Sensor
400:400mm oLl NM : Alternative Referenzposition

(Angabe in 50 mm- chritten)

— I:l —

XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel S8S: Schiitten-Abstandshalter
VR: Absaugrohrerbindung gegentberiegend

[ ]

Auswahl-

punkte

Beschleunigung.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- _ [Steigungl Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 400 Ansaugrate
eE lestung (W) | (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| engskett ()| HUb Steiging (Angebe n 0-mm Schiten)| (N 9/mm)
RCACR-SA4C-(D)]-20-10- (@) A1-[@)-[@)] 10 4 1 196 10 665 50
RCACR-SA4C-(D)]-20-5-[@))- A1-[B)] 20 |5 6 25 | 392 | e 5 330 %0
50 mm Schritten)
RCACR-SA4C--20-2.5--A1- 25 8 45 78.4 25 165 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montageful3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.05 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlitten-Abstandshalter SS 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2,7Nem Mb:39Nem Mc:6,8N*m
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 120 mm oder weniger

2 |3 RCACR-SA4C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

o e s



RCACR RoboCylinder

Abmessungen
4-03.6 32 Kabelverbindungs-
86,5 tiefe Flachsenkung, Tiefe 3,7 20‘0‘2 stecker *1
(zur Montage der Achse) 2-Q3H7, Tiefe 5 1;1 4-M3, Tiefe 7
H—
£8 @[ 2
= - sel | I LI
Justier- @8 Loch “'[ £ o H%:EE
i & soss
] [{
10. 1. M 1.

240
Passendes Ansaugrohr A.D.: 36

Endflache des Rahmens

Detailansicht des Justier- _Endflache '/
Schlitzes fur die Schlitten-  "des Rahmens
Positionseinstellung

Endflache des Rahmens

» L
0 der Position - |
36 firr das Ma/Mc- Moment wkrewema\-Spez. 108.2 (147_.28mn Bremse) | Sicherstellung von
F—55—1/18. 24 st ) 68 J% bsolut-Spez.123.2 (162.2 mit Bremse) 100 oder mehr. gegentiberiiegende
15, 5. Standardseitt Seite (optional
i - @8@ Home/ M *2 . andardseite (op )
< [ T
8 =i ) N I P — b
£ O = - [ | —— S N | |HAl k)
5y o@e 05 e ——— 2
=y ' 2
I / = § s
J \_ 37 Unterseite des Rahmens
i 113 Endfiiche des Rahmens 50 (Hub 50) Endfiache des Rahmens
Achsbreite:40 \11.8, UX100 50
I Il
(-

+0.010
30

4
Referenzfléche gd_}r

Detailansicht A Detail
(Achs-Referenzfldche) ges |

h m-M3, Tiefe 5 P (@3 Bohrung und L

Langloch, Tiefe 5 von der N (@3 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens /

—
2-@Q3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 350 | 400
ohne Bremse| 264 314 364 414 464 514 564 | 614
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. L mitBremse | 303 | 353 | 403 | 453 | 503 | 553 603 | 653
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berihren. Absolut Oh'?e BIGITES) 279 | 329 S79 | 429 | 479 | 529 579 | 629
ME: Mechanischer Endpunkt  SE:Hub- Endpunkt mitBremse | 318 | 368 | 418 | 468 | 518 | 568 | 618 | 668
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. M 122 172 222 272 322 372 422 | 472
*4 Wenn die Achse nur an den Montageldchern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der N 50 100 100 200 200 300 300 | 400
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei P
Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger 35 85 85 185 185 285 285 | 385
betragen. R 22 22 72 22 72 22 72 22
U - 1 1 2 2 3 3 4
m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) 07 | 08 | 09 1 1.1 1.2 13 | 1.4

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp F ACON-C-201-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
2 512 Punkte
Positioniertyp, | Posnm:;(etni‘ngs-
der die Sicherheits- o ACON-CG-20I-NP-2-0 punkte
kategorie erfullt
" Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " T
Pneumatik-Typ ACON-CY-20-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte s
Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ deﬁ‘g?ﬁ;ﬂ%ﬁgg’gn_ DCaav Spitze: 5.1A
' (Spgnﬁkatlop T ACON-PL-20I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-201-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
stZLoegrLar:n o I ASEL-C-1-20(1)-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
gstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCACR-SA4C 2 I
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Integrierte
Steuerung

Typ

Schlitten-

Schub-
stangen-Typ

RCACR RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm
24V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

RCACR-SA5C

Wasser- Greifer  Arm-/Flach-
geschiitzer Typ Rotation T

Steuerungen

W Modelispezifiaionen RCACR~ SASC ~[_1- 20 — [ 1—- [ - a1 - [ ] - []
Baureihne — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental 20:Servomotor 12:12mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel B: Bremse
A: Absolut 20W 6: 6mm ASEL P im FT: Montagefu’
3: 3 d S :3m HS: Home-Sensor
o mm M :5m . "
500:500mm XOO: Spezifizierte Lange NM : Alternative Referenzposition
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel ~ VR: Asaugoinerbindng gegenloeriegend
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Auswahl-
punkte

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- (Steiqung. Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 450 500 Anrsa?gg-
ode leisiung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [ Vertikal (kg)| Langsieaft ()| Hub Steigung (nsomn-Schiten) | (Mm) | (N g/mm) |
RCACR-SA5C-(D]-20-12-[@)]- A1-[@)-[@) 12 4 1 167 12 800 760 | 50
RCACR-SA5C-(D]-20-6-[@) A1-[®) 20 |6 8 2 383 | oo 6 400 380 | 30
50 mm Schritten)
RCACR-SA5C-[(D]-20-3-[@)- A1-[B)] 3 12 4 65.7 3 200 190 | 15

(Einheit: mm/s)

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabellénge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montageful3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem

Zulassige Auskragung
Schmiermittel

Reinraumklasse

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
ISO-Klasse 4 (0.1pm)

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RCACR RoboCylinder

funiana)g
ETETGENT]

Abmessungen
(74
s
S5
=3
4-04.5 gg Kabelverbindungs- 2
a8 tiefe Flachsenkung, Tiefe 4.5 192002 stecker *1
(zur Montage der Achse) 2-@4H7, Tiefe 6 [‘E‘ 4-M4, Tiefe 9 2—
N H SE
= S =
g \‘@1 gg — @] 1 % = s
©| ©f ¥ =
Justier- @8 Loch N "{@}‘* ’’’’’’’’’ N B @ .l HEE:ES
i a8 =
® BB eEs By 5
o0
[@j}[ I m = 240 =3
SDer}?tilans}ghtd qess Jrl.:lgtttier- 10.2 4. M 4.5| \ Passendes Ansaugrohr A.DD.: @6
chiitzes fur die Schiiten-  Engiache ges /
Positionseinstellung Rahmens L Endfiache des Rahmens 333 %
‘ &
45 Offset ReferenzPosion /\nklemema\Spez‘842{122.20nmade‘\sm‘n5remse) Sicherstellung von egentiberliegende =)
gg rdasaMa/Mc-Momem 25.73 st . 920 153.5LAhso\ut Spez. 99211382 0n models mit Bremse) 100 oder mehr. ge%e (optiongl) =
18.. i
20 —J-‘ ME—E T Hom m - Standard Seite
8 = ] | = feo
2 = In o & ] @~ P
2 Og ) — i . B © | Q) |E
5Rl 1 3
HIK 1 ! o@e] . 2 =
;) T 0 = i @ ® %775 g =
A/l_s0 j\Unthedes Rahmens Motor-Breite:52 58
= Endflache des Rahmens 50(Hub 50) Endflache des Rahmens =
Achs-Breite:52 4 UX100P(Hub anders als 50) 50 "’m
@
=
o
=
[ =
=1
% z .
o
Referenz- S @, —r Hﬁ%
o
~ |
Detailansicht von A petailansicht
(Ach}s:i_Regerenz- des Langlochs = =
che) M-I, Tigte 7 P (04 Loch und Langloch-Abstand) 2-Q4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der, N (@4 Loch-Abstand)
Unterseite des Rahmeny/
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 500
ohne Bremse| 265.4 | 315.4 | 365.4 | 415.4 | 465.4 | 515.4 | 565.4 | 615.4 | 665.4 | 715.4
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. L mit Bremse | 304.4 | 354.4 | 404.4 | 454.4 | 504.4 | 554.4 | 604.4 | 654.4 | 704.4 | 754.4
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schiitten die umgebenden Teile nicht berthren. Absolut oh|'1e Bremse| 280.4 | 330.4 | 380.4 | 430.4 | 480.4 | 530.4 | 580.4 | 630.4 | 680.4 | 730.4
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt mit Bremse | 319.4 | 369.4 | 419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. M 142 192 242 292 342 392 442 | 492 542 592
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der N 50 100 100 200 | 200 300 300 | 400 400 | 500
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bgt P 35 85 85 185 185 285 285 | 385 385 285
Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger
betragen. R 42 72 92 42 92 42 92 42 92 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2 241 22

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp 4 ACON-C-201-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, | Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherhe'its- o ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfullt
¥ ~ " Gleiche Steuerungs-
Pne3u qu;rt‘:(llT p ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte s
4 Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ d;“e'isr::fni%eif'ftggn_ DCaav Spitze: 5.1A
' (Spgziﬁkatiop T ACON-PL-20I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-201-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
Programm- . .
steue?‘ungstyp l ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCACR-SA5C 2 I




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCACR RoboCylinder

RCACR-SA6C

M Modelispezifikationen RCACR~ SA6C — I:l - 30

Baureihe —

Typ

— Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental 30:Servomotor 12:12mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel B: Bremse
A: Absolut 30W 6: 6mm ] ASEL Aim FT: Montagefu’
3: 3mm :3m HS: Home-Sensor
M :5m . "
600:600mm XOO: Spezifizierte Lange NM : Alternative Referenzposition

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm
24V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

(Angabe in 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel

VR: Absaugrohrverbindung
gegenuberliegend

Auswahl-
punkte

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G

(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor-  ISteigung Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 450 500 | 550 | 600 | Ansaug-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N) Hub Steigung (% (mm) | (mm) | (mm) (Nraa/treﬂ
RCACR-SA6C-(D)]-30-12-[@)- A1-[@)-[@) 12 6 15 | 242 10 800 |760(640|540| 50
RCACR-SA6C-{(D]-30-6-[@)- A1-[3) 0 |6 12 3 | 484 5:‘(')‘"5;“?‘::0) 5 400 |380|320|270| 30
mm Schritten,
RCACR-SAGC--SO-B--A1- 3 18 6 96.8 25 200 [190(160|135| 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montageful3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127Nem Mc: 18.6Nem
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Zulassige Auskragung

Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

o e s



RCACR RoboCylinder
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Abmessungen

diy
-uaniyIs

60 Kabelverbindungs-
stecker 1

50
g . 320.02
2-@5H7, Tiefe 6 [—T-

4-M5, Tiefe 9

a
=
=g
o g2
T =
g w2 © [ ¢ s’
© o[
Justier- @8 Loch ] "{@ - T T — & %gf ’’’’’’’’’’’’’’ A —in =
] 3
o 5@ ] o &9 5 25
i}
=
- ' Il Il ) 240 '
geﬁla_{lanS}ghtd (_iess thﬂer- \\ Passendes Ansaugrohr A.D.: @6 -
chlitzes fur die Schlitten- 3
Positionseinstellung . L Endfache des Rahmens . = %
50 Offsetreferenz der Position Inkremental Spez. 99.2(138.2 bei Typen it Bremse) Sicherstellung von 2=
fur das Ma/Mc- Moment | o3 7 Hub 115 18.5,,/ Absolut Spez. 114.2(1532 bei Typen mit Bremse) 100 oder mehr. = =

3
ME1 RSE Home ’é ME[2
i@ — T T |

@
75} R
[
5 © C
T | R ] I L
|
tMs | @Yo —
3] | e = = 1 S
Unterseite des Rahmens §. g
EEE—— =
A 56 - Endflache des Rahmens Endflache des Rahmens 52
Achs-Breite:58 10.2 8 R UX100P o
L—n §
]:m—_: I I 2
=
- o
5 t , 3 4 4 : =
g o0 ©9 =
56 S = - =
Referenzflache 58) o *@ - ® Q E]
~tT B il ——————————— i —————————— ]| i [ I 7
Detailansicht A Detailansi © —{C
(Achs-Referenzflache)  ges'Langloches < RS f}\ i
gegenuberliegende =

P (@4 Loch und Langloch-Abstand) \
N (@4 Lochabstand)

\m-M5, Tiefe 8
100 (@4 Lochabstand)
\ 3-@4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Standard-Seite Seite (optional) Langloch, Tiefe 5 von d
T Unterseite des Rahme
e
O

@)~
| D
| kS B Abmessungen und Gewicht pro Hub
oS
® €] ©] ® - g Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 | 500 550 600
T * ohne Bremse | 306.4 | 356.4 | 406.4 | 456.4 | 506.4 | 556.4 | 606.4| 656.4 | 706.4 | 756.4 | 806.4 | 856.4
Motor-Breite:58 L mit Bremse | 345.4 | 395.4 | 445.4 | 495.4 | 545.4 | 595.4 | 645.4| 695.4 | 745.4| 795.4 | 845.4 | 895.4
Ansicht X Absolut ohne Bremse| 321.4 | 371.4 | 421.4 | 471.4 | 521.4 | 571.4 | 621.4| 671.4 | 721.4[771.4 | 821.4 | 871.4
mit Bremse | 360.4 | 410.4 | 460.4 | 510.4 | 560.4 | 610.4 | 660.4| 710.4 | 760.4 | 810.4 | 860.4 | 910.4
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. N 81 131 181 231 281 331 381 | 431 481 | 531 581 631
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruickkehr zur Home-Position.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruihren. P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
ME: Mechanischer Endpunkt SE:Hub- Endpunkt R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. V] 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 1.4 1.6 1.8 2 2.2 2.4 2.6 2.8 3 3.2 3.4 3.6

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp N, ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, | Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherhe'its- o ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfullt
¥ ~ " Gleiche Steuerungs-
Pne3u qu;rt‘:(llT p ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte s
4 Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ d;“e'isr::fni%eif'ftggn_ DCaav Spitze: 5.1A
' (Spgziﬁkatiop T ACON-PL-30I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-301-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
Programm- . .
steue?‘ungstyp l ASEL-C-1-30(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCACR-SA6C 2 I




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCACR RoboCylinder

RCACR-SA5D

M Modelispezifikationen RCACR~ SAS5D — I:l - 20

Baureihe —

Typ — Enkoder-Typ—

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm
24V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

Motortyp ~ —

I: Inkremental 20: Servomotor

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20W

Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
12:12mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel BE: (Blzegwsle .
8 P :Im abelausgang Ende’
@ Gl ) ASEL S i3m BL: Bromse
3: 3mm M 5 (Kabelausgang links)
500:500! om e . N BR: Bremse
:500mm XOO: Spezifizierte Linge ~  (Kabelausgang rechts)
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel ~ NM: Ateraive Referenzposition
VR: Absaugrohrerbindung gegentberiegend

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G

(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Auswahl-
punkte

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor-  [Steiqungl Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 450 500 Ansaug-
Modell leistung (W) (mgm) Horizontal (kg) [ Vertikal (kg)] Langskrait (N) Hub Steigung (In50mm-Schriten) |~ (mm) | ,r)a/‘rz_ml
RCACR-SA5D-(D)]-20-12-[@)- A1-[@)-[@) 12 4 1 167 10 800 760 | 50
RCACR-SA5D-(D]-20-6-[@) A1-[®) 20 |6 8 2 383 | oo 5 400 380 | 30
50 mm Schritten)
RCACR-SASD--ZO-B--A1- 3 12 4 65.7 25 200 190 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

Kabelldnge Optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem

2 |9 RCACR-SA5D

Zulassige Auskragung
Schmiermittel

Reinraumklasse

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
ISO-Klasse 4 (0.1pm)

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

o e s

Zulassige Auskragung



RCACR RoboCylinder

funiana)g
EWETENT]

Abmessungen
(74
s
S5
- =
Inkremental Spezifikation 75.5 =
30 Absolut Spezifikation 78 0
Kabelverbindungs- »
stecker *1 5 .,
e o
5 : / 4
& | S =1
— © h
=
“_L i il f{ - 240; . é
W = = =
4-M4 Tiefe 9 g 2-G4H7, effektive Tiefe 6 J\ 3
30 Anwendbarer RohrauBendurchmesser: @8 =
4-04.5 Bohrung, @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 L (Innendurchmesser: @6)
15 A Inkremental-Spezifikation 60.5 g o)
13.5 —[ Hub 95 13.5 gegeniiberliegende ® 2
| Offset-Rreferenz-Position 3 Standard  Seite (optional) =]
S fur das Ma-Moment Home K ME *2 =
[ r— S sl
I S [ ]
3 ( @ ] g O 3 It i
2 [o e MV T4
e e -

1 s 50(Hub 50)
A 52 24 . UX100P(Hub anders als 50) 50

. e B
i + + +— 40 ? -
Referenz- /|| 50 S ©

Flache 52

: : =

P (@4 Loch und Langloch-Abstand)

Detailansicht von A

m-M4, Tiefe 7
Abmessungen der Bremse  Langioch, Tiefe 5 von dey/ N (@4 Lochabstand) 14
Unterseite des Rahmen 3) {Absolut Spezifikation 63

uafunianajg

BR: Bremskabelausgang rechts ME *2

BE: Bremskabellausgang am Ende
«

Detailansicht des Langlochs
Sicherstllng von

BL: Bremskabelausgang links e . v
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub

'_\L * Modelle mit Bremse haben eine Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 | 500
T o S— um 26,5 mm erweiterte Gesamt- L 2475 | 297.5 | 3475 | 397.5 | 447.5 | 497.5 | 547.5| 597.5 | 647.5 | 697.5
Q2 R lange (L) (39,8 mm bei Absolut 250 300 350 400 450 500 550 | 600 650 | 700
R 6% g9 @Z K a— endseitigem Bremskabel- l
oy s O 4”5 ausgang) und ein um 0,3 kg A 172 | 222 | 272 | 322 | 372 | 422 | 472 | 522 | 572 | 622
1) 50 [ hoheres Gewicht. M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
0 50 N 50 100 100 200 200 300 300 | 400 400 | 500
P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. i 92 42 92 42 92 42 92 42 92 42
*2 Der Schiitten fahrt zum ME bei der Riickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der u = 1 1 2 2 3 3 4 4 5
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruihren. m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
ME: Mechanischer Endpunkt SE:Hub- Endpunkt N
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. Gewicht (kg)] 1.2 13 14 15 16 1.7 1.8 19 2.0 21

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp ACON-C-20I-NP-2-0 Untel;stmzung
von bis zu 512
2 512 Punkte
Positioniertyp, | Posnm:;(etni‘ngs-
der die Sicherheits- o ACON-CG-20I-NP-2-0 punkte
kategorie erfullt
" Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " T
Pneumatik-Typ ACON-CY-20-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte s
Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ deﬁ‘g?ﬁ;ﬂ%ﬁgg’gn_ DCaav Spitze: 5.1A
' (Spgnﬁkatlop T ACON-PL-20I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-201-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
stZLoegrLar:n o I ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
gstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCACR-SA5D 2 5 O




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCACR RoboCylinder

RCACR-SA6D

M Modelispezifikationen RCACR~ SA6D — I:l - 30

Baureihe — Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm
24V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

— Enkoder-Typ—  Motortyp  —
I: Inkremental 30: Servomotor
A: Absolut 30W

Steigung —
12:12mm

6: 6mm
3: 3mm

_|:|_|:|_

Hub
50:50mm

13

600:600mm

(Angabe in 50 mm-Schritten)

— Passende Steuerung —
A1:ACON
ASEL

- ] -

Kabellange — Optionen
N : Kein Kabel BE: Bremse
:Tm (Kabelausgang Ende)
:3m BL: Bremse .
M :5m (Kabelausgang links)

BR: Bremse

(Kabelausgang rechts)
NM: Atternative Referenzposition
VR: Absaugrohrerbindung gegentberiegend

Xoo: Spezifizierte Lénge
ROO: Roboterkabel

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G

(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Auswahl-
punkte

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor-  ISteigung Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 150 ~ 450|500 | 550 | 600 | Ansaug-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N) Hub Steigung (% (mm) | (mm) | (mm) |y L?:ﬁ_ml
RCACR-SA6D-(D]-30-12-[@)]- A1-[@)-[@) 12 6 15 | 242 12 800 |760|640|540| 50
RCACR-SA6D-[(D]-30-6-[@)- A1-[3) 0 |6 12 3 | 484 5:8‘"5;%(?::0) 6 400 |380|320|270| 30
mm Schritten,
RCACR-SAGD--SO-B--A1- 3 18 6 96.8 3 200 |190|160|135| 15

(Einheit: mm/s)

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabellénge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:12.7Nem Mc:18.6Nem

Zulassige Auskragung
Schmiermittel

Reinraumklasse

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger
Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
ISO-Klasse 4 (0.1pm)

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

o e s

Zulassige Auskragung

2 5 1 RCACR-SA6D



RCACR RoboCylinder

funiana)g
ETETGENT]

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 4
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der _=
Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihren. sS=
50 ME: Mechanischer Endpunkt SE:Hub- Endpunkt =
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. v
32
2-Q5H7 effektive Tiefe 6 _19.5 .| [210%2 | | 19.5 4-M5 Tiefe 9 Kabelverbindungs- =
1 ! 1 ‘( —1 stecker *1 = »
T Z = ﬁ& =
0 | =3 @ (| — fgg A $ E
< & o E’g J g‘ :
\“& F o B¢ Be— %1 -
T i } P z
Referenz- 56 W_W i . 240 =2
D — N | 1 e i ==
Flache 58 L Anwendbarer RohrauBendurchmesser: @8 S
Detailansicht von A 15, A Inkremental Spezifiation 75.5 -
Offset-Ref P 1_1.2'5 3 Hub 118 3 17.5 Standard gegenuberliegende =3 %
set-Referenz Position andart i i 8 @
gl fur das Ma Moment | M| ﬂ KSE Home/ I\ M Seite (optional) g_ =
1 1 [ ——— . e — -
T {[ Tl ] — .| S ——— - mearmm\ =
@ e ~ O : b h
% | esEE | = FETE P e
= ==
A/ 56 J 8.5 R ux100” 8.5
8 ) I e .
S, — : @ @
B i@ s + & & f% =
] ) =
Detailansicht des Langlochs ) I@‘% ¢ )
| "P & & & P @e g
Abmessungen ) =
Langloch, Tiefe 5 von P (@4 Loch und Langloch-Abstand) M5, Tief S
der Bremss der Unterseite des Rahmens N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)™ 5. Ticie 8 ]
25;: ?:mrsel::ﬂisl- 3-04H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
gang 19_ Absolut Spezifikation 79.5
3
BE: Bremskabel- -
ausgang am Ende /ST @ T Home ME*2
@,
BL: Bremskabel- o
ausgang links - 13.3 415 125 —=0 i
ot |
e E o s
. icherstellung 100
83 %"@;ﬁ 55 ﬁ Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub oder mehr
o N -
'_Hw P | Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 500 550 | 600
\_ 55 2| L 288.5 | 338.5 | 388.5 | 438.5 | 488.5 | 538.5 | 588.5( 638.5 | 688.5 | 738.5 | 788.5 |838.5
58  Modelle mit B haben i | Absolut | 292.5 | 342.5 | 392.5 | 442.5 [ 492.5 | 542.5 | 592.5] 642.5 | 6925 | 742.5 | 792.5 [842.5
. o um 26,5 mm erwoiterts Gosamt A 198 | 248 | 298 | 348 | 398 | 448 | 498 | 548 | 598 | 648 | 698 | 748
Bei umgekehrter Referenzposition (Option fange (L) (39,8 mm bei N 81 | 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631
NM) liegt die Home-Position ca. 3 mm vom endseitigem Bremskabel-
ME auf der gegenuberliegenden Seite ausgang) und ein um 0,3 kg P 66 116 166 216 266 316 366 | 416 466 516 566 | 616
zum Motor. hoheres Gewicht. ’ R 81 31 81 31 81 31 81 | 31 81 31 81 | 31
] 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg)| 1.3 143 1.7 1.9 21 23 215 2.7 2.9 3.1 3.3 35

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBenansicht

Modell

Merkmale

Bezeichnung

Positioniertyp

ACON-C-301-NP-2-0

Unterstiitzung

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr:

von bis zu 512
2 512 Punkte
Positioniertyp, | Posifionierungs-
der die Sicherheits- o ACON-CG-30I-NP-2-0 P
kategorie erfullt
" Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " T
Pneumatik-Typ ACON-CY-301-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte s
Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, DCaav Spitze: 5.1A
ifikati — der einen differen- pitze: 5.
' (Spgnﬁkatlop b, ACON-PL-30I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- | ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
stZLoegrLar:n o l ASEL-C-1-30(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
gstyp
Achsen steuern kann

Referenzseite

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCACR-SA6D 2 5




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RCS2CR-SA4C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm
230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Baureihe

Typ

— Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung —
I: Inkremental 20: Servomotor 10: 10mm 50:50mm T1:XSEL-J/K
A: Absolut 20W 5. 5mm 2 T2:SCON
2.5:2.5mm SSEL
400:400mm XSEL-P/Q

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

B Modelispezifikationen RCS2CR— SA4C — I:l - 20

(Angabe in 50 mm- Schritten)

I e

Kabellange —_ Optionen
N :Kein Kabel B: Bremse
im FT: MontagefuB
:3m HS: Home-Sensor
:5m NM: Alternative Referenzposition

Xoo: Spezifizierte Lange SS: Schiitien-Abstandshalter
ROO: Roboterkabel ~  VRAbsaugrohrverbindung
gegentiberliegend

Beschleunigung.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

H Steigung und Zuladung

Modell Motor- |Steiqung Maximum Zuladung (Hinweis 1)| - Wirk Hub 50 ~ 400 Ansaugrate
odel leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Langsieaft ()| Hub Steigung (Angabein 0 mm St~ (N &/mm)
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-10- @B [@)-[®)] 10 4 1 196 10 665 50
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-5-[@)] 20 |5 6 25 | 392 | paen 5 330 30
50 mm Schritten)
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-2.5- (@) 25 8 45 78.4 25 165 15

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ [@] Hub

[ _Optionen ________________________________|

Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.05 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlitten-Abstandshalter SS 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2,7Nem Mb:39Nem Mc:6,8Nem
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 120 mm oder weniger

2 5 3 RCS2CR-SA4C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
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RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen
4-03.6 32 Kabelverbindungs-
6,5 tiefe Flachsenkung, Tiefe 3,7 20‘82 stecker *1
(zur Montage der Achse) 2.03H7, Tiefe 5 F_ﬁg_ 4-M3, Tiefe 7
58
= =
Justier- @8 Loch N[ Eg HE:BE
- 2]
=]
102 1. M . (240)
Detailansicht des Justier- ~ Endflache Endflache des Rahmens Passendes Ansaugrohr A.D.: 06
Schlitzes fur die Schlitten- ~ des Rahmens
Positionseinstellung . Endfiache des Rahmens
36 e i Sicherstellung von |
8 s 24 Hub ‘ 68 J%_ /123.2 (162.2 mit Bremse) Sicherstlng v gogeniberisgen-
1 15.. g . " >
;P _15, 5 m‘j—ks;lz Home7 WME *2 Standardseite  de Seite (optional)
3 I A\ o}
5 N [ P - — ] 3
E HE iy <
£ ~ _ e P | R | et Ee)
IR @ = s
= r o
$ Y v—‘ | 5 = i s
J \_ 37 Unterseite des Rahmens
g - o
3 Endfliche des Rahmens 50(Hub 50) Endflache des Rahmens Motorbreite: 46
Achsbreite:40 1.4 R _ UX100" (Hub anders als 50) 11.8
N —

Referenzfléche
Detailansicht A Detail

(Achs-Referenzflache) ges | L mr’:/'?_ ?’iefe 5 J P (@3 Bohrung und | 2-Q3H7, Tiefe 5 vcﬁder Unterseite des Rahmens
ngloch, Tiefe 5 von der
Umgrseite des Rahmens/ N (@3 Lochabstand)

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
|ohne Bremse| 279 329 379 429 479 529 579 629

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der

Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihren. [ mitBremse | 318 | 368 | 418 [ 468 | 518 | 568 | 618 | 668
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt M 122 172 222 272 322 372 422 472
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. N 50 100 100 200 200 300 300 400
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der

Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei P 35 85 85 185 185 285 285 385

Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger R 22 22 72 22 72 22 72 22

betragen. u 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) | 0.7 0.8 0.9 1 1.1 1.2 1.3 1.4

Steuerung

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

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch  Referenzseite
Unterstitzung
Positioniermodus VOI"I‘bIS'ZU 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus — vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
SCON- C-201-NP-2-(D) Einphasig 7325
Serieller Passender serieller 100 VAC 360 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte
typ typ Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
Pulstreiber-T Passender bei Betrieb
ulstreiber-Typ Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig mit 150 W
230VAC
Programm- Programmierbarer
steuerung SSEL- C-1-201-NP-2-(D Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerung XSEL-(3-1-201-N1-EEE-2- @ Typ, der bis zu sechs 4.000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

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

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

RCS2CR-SA4C 2 5 I
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm
- 230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

W Modelspezifikationen RCS2CR— SASC —[_ |- 20 — [ 11— [ 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 B :Bremse
A: Absolut 20W 6: 6mm ] T2:SCON P ilm FT : MontagefuB
3 3mm SSEL woam m :Ome-ss?sm _

500:500mm XSEL-P/Q : e . : Aternative eerengposmon

(Angabe in 50 mm-Schritten) )R(gg ;%%ﬂgf&fbﬁnge VR : Absaugrohrverbindung
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. gegenberliegend

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- [Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) | Wirk Hub 50 ~ 450 500 | Ansaug-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Langskeaft ()| HUub Sl (hogbein50- nmSftef)(0m) |y 0/mem)

RCS2CR-SASC-[(D)]-20-12- (@) [@)-[@)-[®) 12 4 1 16.7 12 800 760 | 50
RCS2CR-SASC-[(1)]-20-6- [@)] 20 |6 8 2 | 233 | oo 6 400 380 | 30

50 mm Schritten)

RCS2CR-SA5C-|(D]-20-3- 3 12 4 65.7 3 200 190 15

Erklérung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

_Optionen W Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

4-04.5 gg Kabelverbindungs-
@8 tiefe Flachsenkung, Tiefe 4.5 19002 stecker “1
(zur Montage der Achse) 2-Q4H7, Tiefe 5 [‘—‘ 4-M4, Tiefe 9
5 -
® & .‘Eg @] -H®
Justier- ©8 Loch & — "{%} ’’’’’’’’’ —& g% ************ %* ’’’’’’’’’ ] H%:BES
Schlitz t £o
B 4 wems -5y
[Ej][ I i 1
oo " || ||| ] 240!
Sﬁ]‘ﬁ‘t"z"’g?}ﬁ?‘d?j ggﬁﬁgg; 102 __p4. M 4.5] \Passendes Ansaugrohr A.D}: 06
Positionseinstellung Endflache des Rghmens
Hub Endflache des Rahmens
45 OffsetReferenz Posiion ul L . ) o
3 firdas MeVe moment 3|~ 3 7 L 90 15.5,/99.2(138.2 bei Typen mit Bremse) Sicherstellung von gegsequberhggen-l
20 18. 3 3 100 oder mehr. Standard et eite (optional)
D ‘Jj MEj NsE Home, FME 2 andardseite
23 g 1 ] ol
2 [6) 2 } " = S i &) >
g i © MO g I i i i ] | 2
< j
29 © (¢} 5
e o(COe g
3 W * 0 = ! @ @ 1'-?7
J L 50 ﬁ Unterseite des Rahmens Motor-Breite:52
Achs-Breite:52 Endflache des Rahmens 50(Hub 50) Endflache des Rahmens
cns-Brette \14. R UX100P(Hub anders als 50) 50 .
m -
d]:ﬂ[ \ i ﬁ‘r
% o © g + 4 — g ©
( ) 3 i ©f
Referenzfliche gg %O . & -é- Eb 4% Nl o HH:H:EE
<
| i 90
(A l?etlg"?mic%ﬁh ) dr L‘I | ' rLu -
chs-Referenzflache les Langloches -| i .
0 m-M4 - Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand)\ 547, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der, N (@4 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens/

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

1 SehlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Detais der Kabel siehe Seite 334 Hub 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der |ohll19 Bremse | 280.4 | 330.4 | 3804 | 430.4 | 4804 | 5304 | 5680.4 | 6304 | 680.4 | 7304
Schlitten die umgebenden Teile nicht berihren. | mit Bremse | 319.4 [ 369.4 | 419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei id 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
betragen. U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2 21 22
Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi

Modell

Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung

Stromverbrauch

Referenzseite

Unterstitzung
von bis zu 512

Positioniermodus L 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus — vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
SCON- C-20-NP-2-(D Einphasig
Serieller Passender serieller 100VAC
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte
wP typ Einphasig
230 VAC
i Passender
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig
230VAC

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-201-NP-2- (D

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

—
Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

XSEL- (3)-1-20I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

360 VA max.

*1- Achs-Spezi-
fikation,
bei Betrieb
mit 150 W

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET /P / Q).

RCS2CR-SA5C 2 5 6
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RCS2CR-SA6C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm
230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

M Modellspezifikationen RCS2CR— SA6C — I:l_ 30 — |

I I

(Angabe in 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel VR: {}bsaugrohrverbindung
gegenberliegend

[ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 30: Servomotor 12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 30W 6: 6mm ] T2:SCON fgm FT : MontagefuB
3: 3mm SSEL ;Sm HS : Home-Sensor
600:600mm XSEL-P/Q XOD: Spezifizierte Linge NM: Afternative Referenzposttion

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

H Steigung und Zuladung

Motor- [Steiqung| Maximum Zuladung (Hinweis 1)| - Wirk Hub 50 ~ 450500 | 550 | 600 [ Ansaug-
Modell fesung W) (%9#1”) Horizontal (kg) [Vertikal (kg)| angsleatt (\)|  HUb Steigung ooy | () | (o) | (mm) (N Simm)
RCSZCR-SAGC--30-12- 12 6 15 24.2 12 800 |760|640|540| 50
RCSZCR-SAGC--SO-G- 30 6 12 3 48.4 jﬁn;;fﬁ%") 6 400 [380(320(270| 30
mm Schritten,
RCSZCR-SAGC--SO-S- 3 18 6 96.8 3 200 |190|160|135| 15

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ [@] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

[ Optionen _____________________________________|

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127Nem Mc:18.6Nem

2 5 7 RCS2CR-SA6C

Zulassige Auskragung

Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RCS2CR H
RoboCylinder 28
s
Abmessungen =
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. @
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die =
umgebenden Teile nicht bertihren. =
ME: Mechanischer Endpunkt  SE:Hub- Endpunkt ]
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. =
£,
60 Kabelverbindungs- S o
3251())02 stecker *1 2 =
2-@5H7, Tiefe 6 - 4-M5, Tiefe 9 o
<200/, TIeIE D | ] =
?'A’( =
1 I
Justier- @8 Loch A @ ‘ e =
Schiitz © T58 ® [ E]
) E =5
R N e — & e ee—ee—ee— e o L = Ly = =
@, 58 ]
9| ==
5 ] o B9 : :
Detailansicht des Justier-
Schlitzes fur die Schiitien- =
Positionseinstellung Il 1l R 240, s
~ "\ Passendes Ansaugrohr A.D.: 96 :';" 5
0 OfisetRferenz Posion L Endflache des Bahmens . ‘ = =
39 fr das MaiMc-Moment *3 23.7 Hub 115 18,5,/ 114.2(153.2 bei Typen mit Bremse) | s; von
/ 3 L 100 oder mehr.
kﬁﬂ ‘M" ME/ RNSE Home/ \_ME[[2
2 — e Sy — =\ L
P : e_—— =
kS ©
I | - - | _ R
2fq | o W o El
£ Y0 : £5
iRt = = i 5%
A Unterseite des Rahmens o
5.6 - = Endflache des Rahmens Endflache des Rahmens =
Achs-Breite:58 10.2 8 R UX100°P — -
T 2
I Il @
[ =
=
A £
_ - =
t 5 <+ <+
Lee © o
So | - o e @ — —_—] - —-
JE8 - By ~ K =
Referenziiche Detailansicht {’p & {}\ i
Detailansicht A des Langloches ||
(Achs-Referenzflache) .
Langloch, Tiefe 5 von d P (@4 Loch und Langloch-Abstand \
Unterseite des Rahmeyls N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)

3404H7, Tiefe 5 von der Unterseite m-M5, Tiefe 8

gegenuiberliegen-

les Rahmens

Standardseite  de Seite (optional) . Abmessungen und Gewicht pro Hub
; Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 | 300 | 350 | 400 | 450 [ 500 | 550 [ 600
S % L|ohneBremse 321.4 |371.4 [421.4 |471.4 [521.4 [571.4 [621.4 | 671.4 | 721.4 [771.4 [ 821.4 [871.4
O ; | mitBremse | 360.4 [410.4 [460.4 |510.4 [560.4 [ 610.4 [ 660.4 [ 710.4 | 760.4 | 810.4 [ 860.4 [ 910.4
| :'5: N 81 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631
@(C0)® k] P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
£ ‘ & "= R 81 | 31 | st 31 | 81 31 | 81 | 3t 81 | 31 | 81 | a1
Motor-Breite:58 U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
Ansicht X m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) | 1.4 | 16 | 1.8 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 | 34 | 36

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi

Modell

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

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

Merkmale

Unterstitzung
von bis zu 512

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung

Stromverbrauch

SSEL- C-1-301-NP-2- (D

L 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Einphasig
Passender serieller 100 VAC 360 VA max.
Kommunikations- 64 Punkte
typ Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
Passender bei Betrieb
Pulstreibertyp Uil anead) Dreiphasig mit 150 W
230VAC
Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
Achsen steuern kann

1 bis 6 Achsen

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen
———
Programm-
steuerung !mﬂ

XSEL- 3)-1-30I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

Referenzseite

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET /P / Q).

RCS2CR-SA6C 2 5 8




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 73 mm
- 230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

M Vogelispeziiikationen RCS2CR~ SAZC ~[_1- 60 — [ 11— [ 1 - [ 1 - L1 — [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 16: 16mm 100:100mm  T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 60W 8 8mm ] T2:SCON Aim FT : MontagefuB
& 4mm seL 5 e HS: Home Sensor

800:800mm XSEL-P/Q : e . : Aternative eerengposmon

(Angabe in 100 mm-Schritten) )R(gg ;%%éﬂgf&fbﬁnge VR : Absaugrohrverbindung
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. gegenberliegend

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G

(oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Modellspezifikationen

eigung und Zuladung ub, maxi windigkeit u u
H St d Zulad M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- [Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) | Wirk Hub 1100 ~ 600 700 | 800 |Ansaus-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg)| Longskraft ()] HUb Steigung QL R e

RCSZCR-SA?C--60-16---- 16 12 3 63.8 16 800 | 640 | 480 50
RCSZCR-SA?C--GO-B- 60 8 25 6 127.5 1?Eng;b§?° 8 400 | 320 | 240 | 30

100 mm Schritten)

RCS2CR-SA7C-[(D)]-60-4- 4 40 12 256.0 4 200 | 160 | 120 | 10

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ (@] Hub Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

_Optionen _______________________________________ W Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10

Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger

Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.9Nem Mc:38.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 230 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

60
2-@Q5H7, Tiefe 10 _|5 50 5|
9 32 _9

4-M5, Tiefe 10

240

.

CHS)

]

@
* Bei der Referenzpunkt- @ o .
umkehr-Ausfuhrung sind Kabelverbindungs-
die Angaben an der Motor- ‘ stecker *1
seite (Entfernung zum /
Referenzpunkt) und die
der Motor abgewandten i It =3
Seite umgekehrt. H e Passendes Ansaugrohr A.D.: @8 (Innendurchmesser: @6)
L gegenuberliegen-
OfsetReferenz Posion 3 Hub 128 3 137.5 , de Seite (optional)
fir das Ma-Moment *3 ME SE Home 71 E*2 Sicherstellung von Standardseite
[(4) NG
< g - F fQE
At . ) L
o -
3| = | SN H@
= \
) Fasvan }
o _©O Lt o0, ey
- ;; 24 D-M5, Tiefe 9 f 06 Bohrung, 0.5 Flaclasenéung,)Tlefe 55 71
| (I B von der gegeniiberliegenden Seite; o
E-04H7, Tiefe 5 [ l 73
e
Ae b B b e & e =
o \g o & &
| A < A ¢
bi e L& & @ s & o
|
‘ BX100P
Abmessungen der Bremse cxX100P 100 30
*Modelle mit Bremse haben BR: B! Kabel A & 18 = 835
eine um 43 mm erweiterte aus arfmé%m: el 13.3 44.716.3
Gesamtlange (L) (56,3 mm gang FSS
bei endseitigem 7
Bremskabelausgang) und ein 3 BEe 1 -
um 0,6 kg hoheres ewmhl o BE:BremseKabel- _| | @[ I
< ausgang Ende il
) [cmEe=) 7 =
BL: Bremse Kabel- L
ausgang links -
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. = 1020 42(;0 320 4020 5(;0 6(;0 720 1 80:
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der L 3825 | 482.5 | 582.5 | 682.5 | 782.5 | 8825 | 982.5 |1082.5
Schlitten die umgebenden Teile nicht berihren. A 100 200 300 400 500 600 700 800
ME: Mechanischer Endpunkt  SE:Hub- Endpunkt B 0 1 2 3 4 5 6 7
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. c 0 1 3 4 5 6 7
D 6 8 10 12 14 16 18 20
= 3 3 3 3 3 3 3 3
F 4 6 8 10 12 14 16 18
Gewicht (kg)| 2.8 | 32 | 37 | 4.1 46 | 50 | 55 5.9

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi

Modell

Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch

Re

ferenzseite

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

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

Unterstitzung

von bis zu 512

Positionierungs-
punkten

512 Punkte

Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir
Pneumatik-Zylinder

7 Punkte

Passender serieller
Kommunikations-
typ

64 Punkte

Einphasig
100 VAC

Einphasig

Passender
Pulstreibertyp

(Unbegrenzt)

230 VAC fikation,

Dreiphasig
230VAC

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

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

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

i

XSEL- 3)-1-60I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

360 VA max.
*1- Achs-Spezi-

bei Betrieb
mit 150 W

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET /P / Q).

RCS2CR-SA7C 2 6 O
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 60 mm
- 230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahlrahmen

B Modelispezifikationen RCS2CR~ SS7C _|:|_ 60 — | | — | | — | | - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 12:12mm 100:100mm  T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 60W 6: 6mm 2 T2:SCON f1m NM: Afternative Referenzposition
SSEL S gm VR : Absaugrohrverbindung
600:600mm XSEL-P/Q  X[OO: Sperifizierte Linge Se0NUDerlegend
(Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor- [Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) | Wirk Hub 100 ~500 | 600 Ansaug-
Modell lestung (W) | (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) | Lngskett ()| HUb Steigung e | | gjmm)
RCS2CR-SS7C-|(1)|-60-12- [(Q)|-|(3)|-|D)|- 12 15 4 85 12 600 470 50
) -
ngabe in
RCSZCR-SS?C--GO-G- 6 30 8 170 | 100mm Schritten) 6 300 230 30
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub  [(3) Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

(_Optionen W Allgemeine Spezifikationen

2 6 1 RCS2CR-SS7C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Alternative Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:14.7Nem Mb:147Nem Mc:33.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 300 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

2 e s



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

* Bei der Referenzpunkt-

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berthren.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE:Hub- Endpunkt

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

umkehr-Ausfuhrung sind 126
die Angaben an der Motor- . .
seite (Entfernung zum gg gzgﬁg’ff?mdungs
Referenzpunkt) und die § §
der Motor abgewandten 2-Q5H7, Tiefe 1Q 9324002 9 4-M5, Tiefe 10
Seite umgekehrt. , ‘ _ ‘
_7MQ¢:§/ i8S \
/ ) < of *T ol 27 I ]
ol SRR | g 1®
L E_1eoEst! & L
i i 240
44k |
19.5 21 19.5 J_FU_\Passendes Ansaugrohr A.D.: @8
Sicherstellung von
(L) 100 oder mefir.
2 (A) 126
25 Hub (126) 25)|31.5 445 49.5
0.5
57 MEe/NsE Home/|\_|ME %
1 Lo e
[ ; I o 9 = " T \\
wld L ﬁ 8 _[[EED e
N -
Gal NS ? g
60 20, 60
1 NX100" (0] NXx100P 1
100 B 100
I FHHE=
fld L o=
i i
< & - < % | %
o 5.0 - & & YV iy
& N B AR & O * 40—
5
= : = - - s _
4-@4H7, Tiefe 5 D-M5, Tiefe 8
Abmessungen der Bremse — T
)
= R/ N——
*Modelle mit Bremse haben © 2
eine um 24.5 mm erweiterte —
Gesamtlange (L) bezogen auf ’H:EHE
die Abmessungen L der )
Slandard Spegiiiation (siche L Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
36.5 o 4 Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600
A— L 414 | 514 | 614 | 714 | 814 | 914
ME/NsE. B jﬂﬂ A 276 | 376 | 476 | 576 | 676 | 776
A - [ [ B 40 140 240 340 440 540
: —
P e C 40 140 40 140 40 140
L & t
B3 2 B+ S 8] Ty D 8 8 12 [ 12 [ 16 [ 16
NI SMEERN - N 1 1 2 2 3 3
60 [20) Gewicht (kg)| 3.4 | 40 | 47 | 53 | 60 | 66

Passende Steuerungen

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

AuBen

Bezeichnung

ansi

Modell

Referenzseite

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

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

360 VA max.

*1- Achs-Spezi-
fikation,
bei Betrieb
mit 150 W

Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch
Unterstitzung
V°p4b'5.ZUS12 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Einphasig
Passender serieller 100 VAC
Kommunikations- 64 Punkte
typ Einphasig
230 VAC
Passender
Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig
230VAC

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

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

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

i

XSEL- 3)-1-60I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET /P / Q).

RCS2CR-SS7C 2 6 2
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RCS 2 C R RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ

Baureihe

Schub-
stangen-Typ

Arm-/Flach-
T

M Modellspezifikationen RCS2CR— SS8C =

Typ

RCS2CR-5SS8C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 80 mm
230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahlrahmen

— Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 100:Servomotor ~ 20: 20mm 100:100mm  T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 100W 10: 10mm 2 T2:SCON ;’m NM: Atermatve Referenzposiion
150:Servomotor SSEL Sm VR : Absaugrohrverbindung
150W 1000:1000mm  XSELP/Q  XOO: Spezifizierte Lange Se0enC0eregend

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(Angabe in 100 mm-Schritten)

- ] -

ROO: Roboterkabel

Greifer
Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

=
@
=
=
=
o
=

2

23

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

[ _Optionen ____________________________________|

Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Motor-  [Steigung. Maximum Zuladung (Hinweis 1)|  Wirk Hub 1100 ~ 600| 600 | 600 | 600 | 600 | Ansaug-
Modell g (W) (M) Horizontal (kg) Vertikal (k) |Langskat (| Hub s | (om) | o) | ) | () | i)
RCSZCR-SSBC--100-20---- 20 20 4 84.9 20 1000 | 960|765 625|515 80
100
RCSZCR-SSBC--100-10- 10 40 8 169 100 - 1000 10 500 |480|380|310(255| 40
RCS2CR-5S8C-[(D)]-150-20- (@)@ [@)-[®)] 20 30 6 128 | st (Einheit: mm/e)
150
RCS2CR-5S8C-[(D)]-150-10-(@) 10 60 12 256

Allgemeine Spezifikationen

m 2 6 3 RCS2CR-SS8C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10
Alternative Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

Zulassiges Lastmoment

Ma:36.3Nem Mb:36.3Nem Mc:77.4Nem

Zulassige Auskragung

Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 300 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RCS2CR H
RoboCylinder 23
o=,
= @
S =
Abmessungen =
(7]
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. S
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der =
Schiitten die umgebenden Teile nicht berihren. @
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt =
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
@
170 = g
90 Kabelverbindungs- =]
7.5 75 75 stecker *1 2, =
) 2-@8H7, Tiefe 10 545002 4-M8, Tiefe 10 =
* Bei der Referenzpunkt- N e
umkehr-Ausfuhrung sind i | — =
die Angaben an der Motor- —— (6% oo | & =] \ =
seite (Entfernung zum O‘m Ln[ ol 53 H =
Referenzpunkt) und die i I~ 55 B
der Motor abgewandten 1iE——1{0 e 36 =3 =3
Seite umgekehrt. 240! g
i INATIE
35 35 “‘_M_J_M_I N\ Passendes Ansaugrohr A.D.: @12 (Innendurchmesser: @8) - o
von S =
(L) 100 oder mehr. 5 3
155(100W) =)
17| (A) 173(150W) S
64(100W)
30 Hub (170) 30| 38 82(150W) . 52.5
0.5
73 | IME/|NSE. Home /][N MLE. *2 D
T t o; —--— ) -
IS ( < f L g I
8 —= 3 ) <
> ’:@J 3 2 =
S S
80 58
XX
=10
NX100" 5 =
100 B 100 2
Iy o — 5
N -NC = =
s Fo3 5 Fo3 ) 3 ]
QL S0 & & 540 i _
% OO ® $ & © SO H
&»* © < © < R & i
\ AY
\ 4-@5H7, Tiefe 5 D-M8, Tiefe 10
Abmessungen der Bremse
*Modelle mit Bremse haben
eine um 26 mm erweiterte
Gesamtlange (L) bezogen auf
die Abmessungen L der
Standard-Spezifikation (siehe
Tabelle rechts). B Abmessungen und Gewicht pro Hub
43 1 Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 100
30 100 L | 100W 502 602 702 802 902 1002 | 1102 | 1202 | 1302 | 1402
(@Z | 150W 520 620 720 820 920 1020 | 1120 | 1220 | 1320 | 1420
A 330 420 530 630 730 830 930 | 1030 | 1130 | 1230
B 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000
OO D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
%:w\ N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
80 25). S Gewicht (kg) | 7.0 8.1 9.2 10.3 | 114 | 125 | 136 | 147 | 158 | 16.9
\ 4-05H10, Tiefe 5

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch  Referenzseite
Unterstitzung
Positioniermodus von ‘bIS'ZU 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus — vorgange wie die fiir 7 Punkte
SCON- C-100I-NP-2-(D Pneumatik-Zylinder i i
, SCON- C-1501-NP-2-(D) Einphasig 325
Serieller Passender serieller 100 VAC 360 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte
typ typ Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
Pulstreiber-T Passender bei Betrieb
ulstreiber-Typ Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig mit 150 W
230VAC
Programm- SSEL- C-1-100I-NP-2- (D Programmierbarer
steuerung SSEL- C-1-1501-NP-2- Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen @ Achsen steuern kann
IRt XSEL-(3-1-1001-N1-EEE-2- Q) Programmierbarer
steuerung _(3)-1-1501-N1-FEF-2- Typ, der bis zu sechs 4.000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen e Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET /P / Q).

RCS2CR-SS8C 26 I m



Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm
- 230 V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

W Vodelispezifikationen RCS2CR— SASD —[_1— 20 — [ — [ 1 - [_] - L1 — [
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 BE: (B;ETSF Ence)
. 2 . : abelausgang Ende;
A: Absolut 20W 6: 6mm g T2:SCON ;rnq L SRR
3: 3mm SSEL G (Kabelausgang links)
i . BR: Bi
500:500mm. XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge (r{ggeﬁgusgang rechts)
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel ~  NM: Aternative Referenzposition
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. VR: Absaugrofverbindung gegentberiegend

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- _ [Steigungl Maximum Zuladung (Hinweis 1)| Wi Hub 50 ~ 450 500 Ansaug-
Modell leistung (W) | (mim) [ Horizontal (kg) [Vertkal (kg)| Langskeaft ()| Hub Steigung Gea | ™ | N omm)

RCSZCR-SASD--20-1 2- 12 4 1 16.7 12 800 760 50
RCSZCR-SASD--20-6- 20 6 8 2 33.3 sﬁn;ag’;?n" 6 400 380 30

50 mm Schritten)

RCS2CR-SA5D-|(D]-20-3- 3 12 4 65.7 3 200 190 10

Erklérung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

_Optionen _______________________________________ W Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

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

Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger

Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RCS2CR -
RoboCylinder =
o=,

==

Abmessungen =
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. «{

*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht =

beruhren. =

ME: Mechanischer Endpunkt  SE:Hub- Endpunkt §

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

Werte in Klammern () sind Referenzenwerte

*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der Rahmen sich verwinden, was
abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache
sollte der Hub 200 mm oder weniger betragen.

A} -uabue)s
-qnyag

30 M 91.5 (300)
* Bei umgekehrter 30 . Kabelverbindungs-
Referenzposition (Option 2-@4H7, effektive Tiefe 6 }&.02) A-M4 Tiefe 9 stecker *1 =
NM) liegt die Home-Position 3
ca. 3 mm vom ME auf der | ! a =5
gegeniiberliegenden Seite %—@ @%ﬁ §§ T ﬁ = ;_"
zum Motor. 8 S %[ 88 $—
g8
el B R
: 2
‘ o
4-94.5 Bohrung, @8 Flachsenkung, Tiefe 4/ L - :7:(5 2%
(2]
15.5 9 15.5 Passendes Ansaugrohr A.D.: 38 S =
L
15 A 76.5
Ma-Moment-Offset-
Standard Position *3 (13.5) Hub (13.5)
2.7
ME *2
- —“"jﬁtéﬁ%%—l%fj ——— e 2 s
e ' ' ®
5 [2\2he | | S Z3) E
1 e 17188
I =1
— — — | f “\ = §
L 50 J Standardseite iiberli =
52 |(24) | Endflache des Rahmens 50(Hub 50) Endflache des Rahmen! gegentiberliegen- =
4. UX100P(Hub anders als 50) Sicherstellung von de Seite (optional) @
100 oder mehr. g
Abmessungen der Bremse L ]
BR: Bremse Kabel- ‘ §
ausgang rechts /{ oy 4 & & ﬁ E
[©)
—4
BE: Bremse Kabel- 'y ES ES
ausgang Ende 7
BL: Bremse Kabel- 2 m-M4, Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 2-Q4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
ausgang links - 3 Langloch, Tiefe 5 von der/ N (@4 Lochabstand)
133 415 135 Unterseite des Rahmen:
o
% ﬁé} Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
b r . h‘ des Landloch Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
etailansicht des Langlochs L 263.5 | 3135 | 363.5 | 413.5 | 463.5 | 513.5 | 5635 | 6135 | 663.5 | 713.5
A 172 222 272 322 372 422 472 522 572 622
* Modelle mit Bremse haben eine um 26,5mm M 142 192 242 202 342 392 442 492 542 592
erweiterte Gesamtlange (L) (39,8 mm bei N 50 | 100 | 100 | 200 [ 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500
endgesiti'ger':\__Eremsléabella':ltsgang) und ein P 35 | 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
um 83 kg oneres Gewicnt. R 42 | 42 |92 | 42 | 92 | 42 | 92 | 42 | 92 | 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 241 21 22 23 25

Steuerung

Passende Steuerungen

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

AuBenansi

Bezeichnung

Modell

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

SCON- C-201-NP-2-(D

Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung
Unterstitzung
V°p4b'5.ZUS12 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Einphasig
Passender serieller 100 VAC
Kommunikations- 64 Punkte
typ Einphasig
230 VAC
Passender
Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig
230VAC

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-201-NP-2- (D

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

XSEL- (3)-1-20I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

Stromverbrauch  Referenzseite
—325
360 VA max.
*1- Achs-Spezi-
fikation,
bei Betrieb
mit 150 W
—355
—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

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

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

RCS2CR-SA5D 2 6 6




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RCS2CR-SA6D

M Modellspezifikationen RCS2CR— SA6D — I:l - 30 — |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I Inkremental 30:Servomotor 12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel BE: (B;ETSF Ence)
. 2 . : abelausgang Ende;
A: Absolut 30W 6: 6mm g T2:SCON ;rnq L (e ZEREE)
3: 3mm SSEL X (Kabelausgang links)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm
230 V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

" B . . BR: Bremse
600:600mm XSEL-P/Q XOO: Sperzifizierte Linge ~  (Kabelausgang rechts)
ROO: Roboterkabel ~  NM: Aftemative Referenzposition
VR: Absaugrohrerbindung gegentberiegend

(Angabe in 50 mm-Schritten)

:5m

I I e

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

H Steigung und Zuladung

Motor- |Steiqung Maximum Zuladung (Hinweis 1)| - Wirk Hub |50 ~ 450(500 | 550 |600 [ANSaug-
el fistung ()| (i) [ Horizontal (k) Vertikal (kg)| angsat | Hub Steigung B | mm) | om) | ) (Nrf?rﬁm)
RCSZCR-SAGD--30-12- 12 6 15 24.2 12 800 |760 |640 (540 | 50
RCSZCR-SAGD--SO-G- 30 6 12 3 48.4 sﬁn;aﬁ?n" 6 400 |380 320|270 | 30
50 mm Schritten)
RCSZCR-SAGD--SO-S- 3 18 6 96.8 3 200 |190|160(135| 15

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ [@] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

[ Optionen _____________________________________|

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127Nem Mc:18.6Nem

2 6 7 RCS2CR-SA6D

Zulassige Auskragung

Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

* Bei umgekehrter
Referenzposition (Option
NM) liegt die Home-Position
ca. 3 mm vom ME auf der
gegeniberliegenden Seite

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile

nicht berthren.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE:Hub- Endpunkt

zum Motor.
2-@5H7, effektive Tiefe 6 50 4-M5 Tiefe 9 300
320.02 Kabelverbindungs-
~ 7 stecker *1
< ~
Sa§
E ©% & E:é—,_ £ e
3y (3] gg —5
5 ‘ o B¢ ma— gt R
Referenz-  fl«— 22 o |
Flache 58 [ m—wjﬂ—wkf
Detailansicht von A 19 21 19.5 Passendes Ansaugrohr A.D.: 08
L nnendurchmesser:
A 91.5
(P)ffs%pR?‘fergnz-M 32.5) . 118 17.5)
ml osition fiir das Ma Moment 3)
S F’k e m— a:ﬁ——aﬁ%(@'?)'gpm —
e ||e o ~ -
3 =D < f S - e
R & { B, % Dﬂ 8 @@Q -‘l\
R L—- Standardseite  9€9enuberliegen-
56 85, R 85 i von andardseite e seite (optional)
A 58 (24) -, i — 100 oder mehr.
s = = =
o T T
g % < + - ﬁj
< | o 4
Detailansicht des Langlochs 4 4 4»\ @% P
Langloch, Tiefe 5 von de
Abmessungen der Bremse Unterseite des Rahmens P (@4 Loch und Langloch-Abstand) m-M5, Tiefe 8
BR: Bremse Kabel- N (94 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)

ausgang rechts

BE: Bremse Kabel

* Modelle mit Bremse haben eine um 26,5mm
erweiterte Gesamtlange (L) (39,8 mm bei

ausgang Ende

BL: Bremse Kabel- o5,
ausgang links -

53
0
19
y
-
N
o
2
37|~

13.341.5 125

enc 1 B usgang) und ein
um 0,3 kg hoheres Gewicht.

3-04H7, Tiefe 5 von der Unt

erseite des Rahmens

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

- e Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
6 | L 304.5 | 354.5 |404.5 | 454.5 |504.5 | 554.5 | 604.5 | 654.5 | 704.5 | 754.5 | 804.5 | 854.5
£ — A 198 248 298 348 398 448 498 548 598 648 698 748
\_ — N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
55 2 P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) | 2.0 241 23 24 26 274 29 3.0 3.2 3.3 3.5 3.6

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi

Modell Merkmale

Maximale Anzahl von Posttionierpunkten ~ Ein

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

Unterstitzung

von bis zu 512

Positionierungs-
punkten

512 Punkte

Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir
Pneumatik-Zylinder

7 Punkte

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

Passender serieller
Kommunikations-
typ

64 Punkte

Passender
Pulstreibertyp

(Unbegrenzt)

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

SSEL- C-1-301-NP-2- (D

1.500 Punkte

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

XSEL- 3)-1-30I-N1-EEE-2- @

4.000 Punkte

gangsspannung  Stromverbrauch  Referenzseite
Einphasig —325
100 VAC 360 VA max.
Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
bei Betrieb
Dreiphasig mit 150 W
230VAC
—355
—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET /P / Q).

RCS2CR-SA6D 2 6 8
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