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Wasser- Reinraum-
geschitzer Typ Y

Steuerungen

Schritt-
Motor

RC P2 RoboCylinder

RCP2-GRS

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

M Modelispezifikatonen RCP2— GRS — | — 20P — 1 — 10
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp ~— Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 20P:Schrittmotor 1: Ubersetzung ~ 10:10 mm P1:PCON N :Kein Kabel SB: Achsenhalterung
200 GréRe 11 (5 mm pro Seite) PSEL SP : ;m FB: MontagefuR
:3m
M :5m

RoboCylinder, 2-Finger-Greifer, Achsbreite 69 mm, Schrittmotor

P - [ 1 — []

XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite.
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand
und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse befordert werden kann, hangt
vom Reibungsfaktor zwischen Finger und dem Werkstoff sowie von der Form der Zuladung ab. Das
Zuladungsgewicht sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht ibersteigen. (Lassen Sie
noch mehr Reserve, wenn die Achse beim Betrieb mit hoher Beschleunigung/Verzogerung arbeitet
oder Schockbelastungen ausgesetzt ist.)

M Einstellung der Greifkraft
Abhangig von der erforderlichen Schubbewegung
kann die Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der
Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung
eingestellt werden.

* Die Greifkraft im Diagramm unten bezeichnet die
Summe der Greifkrafte beider Finger.
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Modellspezifikation
Ml Steigung und Zuladung

Il Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit

Ubersetzun Max. Greifkraft Hub Hub 100

Modell (mm) 9 (N) (mm) t (mm)

RCP2-GRS-1-20P-1-10-P1-[D)]-[@)] 1 21 10 1 333
Erklarung der Ziffern Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

[_optionen [l Allgemeine Spezifikation

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Achsenhalterung SB 387 Antriebssystem Zahnriemen + Trapezspindel (Steigung 1,5)
Montagefu3 FB 381 Wiederholgenauigkeit +0,01 mm
Spiel 0,15 mm oder weniger pro Seite (immer durch Federkraft vorgespannt)
Linearfuhrung Kreuzrollenfuhrung

Zulassiges Lastmoment

Ma:6.3Nem Mb :6.3Nem Mc:7.0Nem

Gewicht

0.36 kg

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)
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Hinweis © |
Die oben gezeigten Bohrungen im Schlitten werden T
anders als die Gewindebohrungen fur den Einbau auf | L ~ ~ b
den Achskorper gebraucht. Sie kbnnen nicht als Finger-
Positionierungsbohrungen verwendet werden. Benutzen
Sie die Hauptschlitze zum Positionieren der Finger. '@ |
1
Gewicht (kg)

Steuerung

RCP2-Achsen kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Winschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromve h Referenzseite
Positioniertyp PCON-C-20PI-NP-2-0
Unterstltzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-20PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- ¥ Gleiche Steuerungs-
I PCON-CY-20PI-NP-2- inge wie die fi 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-CY-20 0 vorgange wie die fir unkte 305
Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation = PCON-PL-20PI-NP-2-0 e e bC24v 2Amax.
diff. Leitungstreiber) £ treiber unterstltzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-20PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ’ Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-20PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- P Programmierbarer
PSEL-C-1-20PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
steuerungstyp
Achsen steuern kann
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — G R M RoboCylinder, 2-Finger-Greifer, Achsbreite 74 mm, Schrittmotor

W Vodelspezifikatoon RCP2— GRM — 1 — 28P— 1 — 14 - P11 — [ 1 — []

Schlitten-
Typ

=
o =
=&
= @
3=
-

o«

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp ~— Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 28P:Schrittmotor 1: Ubersetzung ~ 10:10 mm P1:PCON N :Kein Kabel SB: Achsenhalterung
. 2801 GroBe 11 (7 mm pro Seite) PSEL P ilm FB: Montageful
S S :3m
S o M :5m
s XOO: Spezifizierte Lange
£ ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
S M Einstellung der Greifkraft
] Abhangig von der erforderlichen Schubbewegung
3 kann die Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der
Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung
£ eingestellt werden.
=
g = * Die Greifkraft im Diagramm unten bezeichnet die
= Summe der Greifkrafte beider Finger.
. = 140
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Stromgrenzwert (%)
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite.
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand
und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse befordert werden kann, hangt
vom Reibungsfaktor zwischen Finger und dem Werkstoff sowie von der Form der Zuladung ab. Das
Zuladungsgewicht sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht ibersteigen. (Lassen Sie
noch mehr Reserve, wenn die Achse beim Betrieb mit hoher Beschleunigung/Verzogerung arbeitet
oder Schockbelastungen ausgesetzt ist.)
Modellspezifikation
Ml Steigung und Zuladung I Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Ubersetzung Max. Greifkraft Hub Hub 100
m Modell (mm) (N) (mm) t (mm)
RCP2-GRM-I-28P-1-14-P1-[(D)]-[®) 1 80 14 1 367
Erklérung der Ziffern Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

[_optionen [l Allgemeine Spezifikation

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Achsenhalterung SB 387 Antriebssystem Zahnriemen + Trapezspindel (Steigung 1,5)

Montagefu3 FB 381 Wiederholgenauigkeit +0,01 mm
Spiel 0,15 mm oder weniger pro Seite (immer durch Federkraft vorgespannt)
Linearfuhrung Kreuzrollenfuhrung
Zulassiges Lastmoment Ma:6.3Nem Mb :6.3Nem Mc:83Nem
Gewicht 0.5 kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit [ 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)
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Hinweis |
Die oben gezeigten Bohrungen im Schlitten werden |
anders als die Gewindebohrungen fur den Einbau auf o—————o——o——o—d
den Achskorper gebraucht. Sie kbnnen nicht als Finger- |
Positionierungsbohrungen verwendet werden. Benutzen |
Sie die Hauptschlitze zum Positionieren der Finger. o
[
Gewicht (kg

Steuerung

RCP2-Achsen kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Winschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromve h Referenzseite
Positioniertyp PCON-C-28PI-NP-2-0
Unterstltzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-28PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- ¥ Gleiche Steuerungs-
I PCON-CY-28PI-NP-2- inge wie die fi 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-CY-28 0 vorgange wie die fir unkte 305
Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation = PCON-PL-28PI-NP-2-0 e e bC24v 2Amax.
diff. Leitungstreiber) £ treiber unterstltzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-28PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ’ Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-28PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- P Programmierbarer
PSEL-C-1-28PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
steuerungstyp
Achsen steuern kann
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — G R 3 L S RoboCylinder, 3-Finger-Greifer, Hebeltyp, Achsbreite 62 mm,
Schrittmotor

Schlitten-
Ty

=
N - — — — — — — — —
e M Modellspezifikationen RCP2 —GR3LS™ | 28P 30 19 P1 [ ] [ ]
A E Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp — Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
- I:Inkremental 28P:Schrittmotor 30: Ubersetzung 19:19° P1:PCON N : Kein Kabel SB:Achsenhalterung
- 2801 Grofe 1/30 PSEL SP ;’;‘1 FB: MontagefuB
= M i5m
= XOO: Spezifizierte Lange
= ROO: Roboterkabel
=
S W Korrelationsdiagramm Greifkraft und
£ Stromgrenzwert
= Hebeltyp (GR3LS/ GRSLM)

£
=
S =
=
)
o

* Die Werte in der Grafik unten zeigen Greifkrafte bei einem
Greifpunkt von 10 mm. Die tatsachliche Greifkraft nimmt in
umgekehrtem Verhaltnis zum Abstand des Offnen/SchlieBen-
Drehpunkts ab.

Wasser-
geschiitzer Typ

g Berechnen Sie die tatsachliche Greifkraft mit den Formeln unten:
5 Effektive Greifkraft (S type) = P x 24/ (L + 14)
2 Effektive Greifkraft (M type) =P x 28.5/ (L + 18.5)
= P = Greifkraft aus der Grafik
L = Abstand der Fingerflache zum Greifpunkt
35
30
s 25
R
=
T 15 ]
15 =
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. 10
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. L
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der 5
Uberhang 0 ist, Siehe Erklarung rechts, wenn Sie das Gewicht eines Werkstucks festlegen, das physisch
bewegt werden soll. 0 0 10 20 30 40 50 80 70
Stromgrenzwert (%)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung Il Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Ubersetzung Max. Greifkraft Hub Hub 19
Modell (mm) (N) ©) Ubersetzung ()
RCP2-GR3LS-I-28P-30-19-P1-[(D]-[@)] 30 18 19 30 200
Erkldrung der Ziffern Kabellinge Optionen (Einheit: /s)
[ optionen W Aligemeine Spezifikation
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Achsenhalterung SB 387 Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
Montagefu3 FB 381 Wiederholgenauigkeit +0,01°
Spiel 1° oder weniger pro Seite (immer durch Federkraft vorgespannt)
Gewicht 0,6 kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit [ 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

2 O 9 RCP2-GR3LS



RC P2 RoboCylinder
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17.5 112
(129.5)
Gewicht (kg)) 0.6 |
Steuerung
Passende Steuerungen
RCP2-Achsen kénnen 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 ~ Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp PCON-C-28PI-NP-2-0 X
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-28PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- . Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-28PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte 308
Y Y Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Ty Pulstreibertyp, .
(Spefkation” = PCON-PL-28PI-NP-2-0 e e bCaav 2A max. Schrit-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt - Motor
Pulstreiber-Typ i Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-28PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-28PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Rogramm . Programmierbarer
PSEL-C-1-28PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 335
SR Achsen steuern kann



RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — G R 3 L M RoboCylinder, 3-Finger-Greifer, Hebeltyp, Achsbreite 80 mm,
Schrittmotor

Schlitten-
Ty

=
= " . — — — — — p— —
2= | Wiodelspeziiiatien RCP2 “GR3LM™ |~ 42P — 30 19 P1 [ ] [ ]
A E Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp — Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
- I:Inkremental 42P:Schrittmotor 30: Ubersetzung 19:19° P1:PCON N : Kein Kabel SB:Achsenhalterung
- 420GrsBe 1/30 PSEL SP ;’;‘1 FB: MontagefuB
= M i5m
= XOO: Spezifizierte Lange
= ROO: Roboterkabel
=
S W Korrelationsdiagramm Greifkraft und
£ Stromgrenzwert
= Hebeltyp (GR3LS/ GRSLM)

£
=
S =
=
)
o

* Die Werte in der Grafik unten zeigen Greifkrafte bei einem
Greifpunkt von 10 mm. Die tatsachliche Greifkraft nimmt in
umgekehrtem Verhaltnis zum Abstand des Offnen/SchlieBen-
Drehpunkts ab.

Wasser-
geschiitzer Typ

g Berechnen Sie die tatsachliche Greifkraft mit den Formeln unten:
5 Effektive Greifkraft (S type) = P x 24/ (L + 14)
2 Effektive Greifkraft (M type) =P x 28.5/ (L + 18.5)
= P = Greifkraft aus der Grafik
L = Abstand der Fingerflache zum Greifpunkt
70
60
=50 ~
z L~
£ 40 —
=
g 30 7
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. 20 -
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. /
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der 10
Uberhang 0 ist, Siehe Erklarung rechts, wenn Sie das Gewicht eines Werkstucks festlegen, das physisch
bewegt werden soll. 0 0 10 20 30 40 50 80 70
Stromgrenzwert (%)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung Il Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Ubersetzung Max. Greifkraft Hub Hub 19
Modell (mm) (N) ©) Ubersetzung ©)
E RCP2-GR3LM-I-42P-30-19-P1- [(D]-[@) 30 51 19 30 200
Erkldrung der Ziffern Kabellinge Optionen (Einheit: /s)
[ optionen W Aligemeine Spezifikation
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Achsenhalterung SB 387 Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
Montagefu3 FB 381 Wiederholgenauigkeit +0,01°
Spiel 1° oder weniger pro Seite (immer durch Federkraft vorgespannt)
Gewicht 1,1 kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit [ 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

2 1 1 RCP2-GR3LM
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(136)

Gewicht (kg)

Steuerung

Passende Steuerungen

RCP2-Achsen kénnen 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 ~ Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp PCON-C-42PI-NP-2-0 X
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- . Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ { PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte 308
Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 Gt e G- DC24v 2A max.
. 5 ! tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ I 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
Rogramm . Programmierbarer
PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 335
SR Achsen steuern kann

RCP2-GR3LM 21 2



Schlitten- Integrierte
Ty Steuerung

Schub-
stangen-Typ

Arm-/Flach-
T

=
o
=
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Wasser- Reinraum-
geschiitzer Typ Y

Steuerungen

<

RC P2 RoboCylinder

RCP2-GR3SS

M Modellspezifikatonen RCP2 —GR3SS—

Baureihe

— Typ

— Enkoder-Typ—
I:Inkremental 28P:Schrittmotor 30: Ubersetzung

2801 GroRe

RoboCylinder, 3-Finger-Greifer, Schlittentyp, Achsbreite 52 mm,
Schrittmotor

28P —

Motortyp — Ubersetzung — Hub

- 10 -

— Passende Steuerung — Kabellange —
10:10mm P1:PCON N :Kein Kabel SB:
5 mm pro Seite] PSEL P :Im FB:
( pi ite) S S izm
M :5m

P1

— I:l —

XOO: Spezifizierte Linge
ROO: Roboterkabel

[ ]

Optionen
Achsenhalterung
Montageful3

H Korrelationsdiagramm Greifkraft und
Stromgrenzwert

Schlittentyp (GR3SS/ GRSSM)

* Halten Sie einen maximalen Abstand (L) ein von der An-
bringungsflache der Finger bis zum Greifpunkt.

GR3SS — 50mm max.
GR3SM — 80mm max.
35
30
< x ]
R =
5 15 ——
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. 10
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. ——
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der 5
Uberhang 0 ist, Siehe Erklarung rechts, wenn Sie das Gewicht eines Werkstiicks festlegen, das physisch
bewegt werden soll. 0 0 10 20 30 40 50 60 70
Stromgrenzwert (%)

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung

H Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit

Ubersetzung Max. Greifkraft Hub Hub 10
Modell (mm) (mm) Ubersetzung (mm)
RCP2-GR3SS-1-28P-30-10-P1-[(D]-[@)] 30 10 30 40
Erklarung der Ziffern Kabellznge Optionen (Einheit: mm/s)
|__optionen [ Allgemeine Spezifikation
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Achsenhalterung SB 387 Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
Montagefu3 FB 381 Wiederholgenauigkeit +0,01 mm
Spiel 0,3 mm oder weniger pro Seite (immer durch Federkraft vorgespannt)

21 3 RCP2-GR3SS

Linearfuhrung

Kreuzrollenfuhrung

Zulassiges Lastmoment

Ma:3.8Nem Mb :3.8Nem Mc:3.0Nem

Gewicht

0.6 kg

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)
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Abmessungen
£
Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber www.eu q * Wahrend der Riickkehr in die Home- Position kehren die Finger entlang eines Weges zuriick, der um 0,5° auBer- = =
unsere Internetseite herunterladen. . . halb des kurzesten Weges liegt. Achten Sie darauf, dass die Finger die umgebenden Teile nicht beruhren. = =
=
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Detailansicht von A (2:1) =
B =
(=]
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48 ‘ 2] 2_ Mo 5 =
. ~ ]_—W ) | Q AT “ Montageflache 3
= | / o
H | S
4 1€ t)\,, oo e ‘ J» Y E
17 - K A=l i - L sS=
o ol 58
ol o el ‘ o9 R
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@9 Senkbohrung, Tiefe 1.5

M8 (effektive Tiefe 6

1.5

|

I
15
18

Home

%‘\
N =
35
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STs

Detailansicht von B (1.5:1)

Gewicht (kg)) 0.6 |

Steuerung

Passende Steuerungen

RCP2-Achsen kénnen 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 ~ Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp PCON-C-28PI-NP-2-0 X
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, | Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-28PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- . Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ { PCON-CY-28PI-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte 308
Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation - PCON-PL-28PI-NP-2-0 Gt e G- DC24v 2A max.
. 5 ! tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-28PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller ’ Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-28PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Rogramm T Programmierbarer
PSEL-C-1-28PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 335
SR Achsen steuern kann

RCP2-GR3SS 2 1 I



RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ P Z — G R 3 S M RoboCylinder, 3-Finger-Greifer, Schlittentyp, Achsbreite 80 mm,
Schrittmotor

M Modelispeziikatonen RCP2 "GR3SM— | — 42P — 30 — 14 - P11 — [ 1 — []

Schlitten-
Ty

=
=5
= =
=
32
ws

o

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp — Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I:Inkremental 42P:Schrittmotor 30: Ubersetzung 14:14mm P1:PCON N : Kein Kabel SB:Achsenhalterung
. 40 GroRe 1/30 (7 mm pro Seite) PSEL P im FB: Montageful
= S  :3m
& M :5m
= XOO: Spezifizierte Lange
= ROO: Roboterkabel
<
S W Korrelationsdiagramm Greifkraft und
£ Stromgrenzwert
= Schlittentyp (GR3SS/ GRSSM)
£
=
S =
=
‘@
[
L2
88 * Halten Sie einen maximalen Abstand (L) ein von der An-
S E bringungsflache der Finger bis zum Greifpunkt.
=8 GR3SS — 50mm max.
= GR3SM — 80mm max.
2
=
2
=
o
130
120
=100 ~
z —
% 80 ]
=
o
s 60 /
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. 40 7
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. =
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der 20
Uberhang 0 ist, Siehe Erklarung rechts, wenn Sie das Gewicht eines Werkstucks festlegen, das physisch
bewegt werden soll. 0 0 10 20 30 40 50 60 70
Stromgrenzwert (%)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung Il Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Ubersetzung Max. Greifkraft Hub Hub 14
Modell (mm) (N) (mm) Ubersetzung (mm)
E RCP2-GR3SM-I-42P-30-14-P1{()]-[@)] 30 102 14 30 50
Erklarung der Ziffern Kabellznge Optionen (Einheit: mm/s)
|__optionen [ Allgemeine Spezifikation
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Achsenhalterung SB 387 Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
Montagefu3 FB 381 Wiederholgenauigkeit +0,01 mm
Spiel 0,3 mm oder weniger pro Seite (immer durch Federkraft vorgespannt)
Linearfuhrung Kreuzrollenfuhrung
Zulassiges Lastmoment Ma:6.3Nem Mb :6.3Nem Mc:57Nem
Gewicht 1.2 kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit [ 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

21 5 RCP2-GR3SM
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Abmessungen
£
Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber www.eu * Wahrend der Riickkehr in die Home- Position kehren die Finger entlang eines Weges zuriick, der um 0,5° auBer- = =
unsere Internetseite herunterladen. . halb des kurzesten Weges liegt. Achten Sie darauf, dass die Finger die umgebenden Teile nicht beruhren. = =
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& (e gegentberligende Sete) 118
125

Gewicht (kg)

Steuerung

Passende Steuerungen
RCP2-Achsen kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch — Referenzseite

Bezeichnung  AuBenansicht

Positioniertyp

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

DC24V

Programm-
steuerungstyp

Achsen steuern kann

Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- - Gleiche Steuerungs-
Preumatik-T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
P 3 Pneumatik-Zylinder
Pulstretber Typ b,
(Spezifikation e PCON-PL-42PI-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt )
Pulstreiber-Typ 5 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
- Programmierbarer
PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte

2A max.

—305

—335

RCP2-GR3SM 21 6





