RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

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

M Vodelispezifikatonen RCP2 — SASR— 1 — 42P — [ 11— [ ] — P1 — L1 — [
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Schub-
stangen-Typ

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

I Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die é 6 Steigur
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Pritfung g eigyng 2 5
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N 4 'bﬁgun 95
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit 25
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 i Steigung 1?
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. T T 1
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
[ ] Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. H Hub and Maximum Speed
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 500
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 50 mm-Schritten)

RCP2-SA5R-I-42P-12-(D]-P1 {@HB) 12 4 1 12 600
RCP2-SA5R-I-42P-6-[D)- P1 {DHB) 6 8 25 | 0% 6 300
RCP2-SA5R-I-42P-3-(D}- P1{2)] 3 8 45 3 150

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

m |_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.01 mm oder weniger

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (iber

unsere Internetseite herunterladen. WWW'eu'rObOCy”nder-de .

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

fiunianag
ENENGENT]

motorabgewandten Seite vertauscht.
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*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. 1 LE‘; 58 i ® @
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. - [ [ o | Qo8
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- . \l ) T 8ot
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der | J T s o
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. ! «
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt o
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. )
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist 4 ® ®
die selbe wie beim SA5 Typ. (Siehe S. 22) -
< os 48 |05 76 6 24 49
0.5, 49
L
Abmessungen der Bremse = —— ——
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um +
40 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht. M@ {1:%:
Motor auf entgegengesetzter Seite I = 1
2-@4H7 Tiefe 5 C-M4 Tiefe 7 E{%}:
ﬁ] e a Ny a 4+ o .
o N &
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* Bei stirnseitigem Ausgang muB das Bremskabel aus
der dem Motor gegenuiberliegenden Seite kommen.
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 227 277 327 377 427 477 527 577 627 677
A 73 100 100 200 200 300 300 400 400 500
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
C 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 2.0 21 22 2.3 2.4 2.6 2.7 2.8 2.9 3.0

Steuerung

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

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

RCP2-SA5C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

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

W Vodelspezifikatonen RCP2 — SA6R — 1 — 42P — [ 11— [ ] — P1 — L1 — [
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Schub-
stangen-Typ

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

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

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 36
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung et 3
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub. N 4 Steigung 6
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung 12
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 i
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 15 [ 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 50 ~ 550 600
(mm) ~ |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 50 mm-Schritten) (mm)

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

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

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

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

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.01 mm oder weniger

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

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

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

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

Motor auf entgegengesetzter Seite

41.7

* Bei stirnseitigem Ausgang muB das Bremskabel aus
der dem Motor gegenuiberliegenden Seite kommen.
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28 7 1.5 2-@5H7 Tiefe 6 9 32002 g 4-M5 Tiefe 9
B + 3
ol 11 = 3 +@
= @ - )
& 8
© 8
| o 2] L
" o )’F ° _ B ] @ﬂ‘i 9 R
- @@@ [
wn
Kabelverbin-
dungsstecker *1 | 4 @
@ | (240) 76 6 24 50
1.5 48 |05 L
1.5 50
[ [—— e T 1
AL Y]l
2 M |
E 7
D-@4H7 Tiefe 5 C-M5 Tiefe 7 ESriyr S
Fu Do N ° - o ¢ |5
"‘ \k & &
|— ) 4
b] =% £ S E3 ° & -]
? i
BX100°
A 75 195 32
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 [ 250 [ 300 | 350 | 400 | 450 [ 500 [ 550 [ 600
L 248 | 298 | 348 | 398 | 448 | 498 | 548 | 598 | 648 | 698 | 748 | 798
A 0 100 | 100 | 200 [ 200 [ 300 | 300 | 400 | 400 [ 500 | 500 | 600
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
© 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16
D 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
Gewicht(kg) [ 23 | 25 | 26 | 27 | 29 | 30 | 32 | 33 | 34 | 36 | 37 | 39

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung Stromverb

Referenzseite

Bezeichnung Modell Merkmale
Positioniertyp = PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstilitzung
| von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- p Gleiche Steuerungs-
Preumatik.T PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
P 3 Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%g;ftyp, .
- PCON-PL4ZPLNP-20 Sy
diff. Leitungstreiber) i e unterst%ltzt
: (=)
pusweeryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) Ul
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
ST PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styP Achsen steuern kann

DC24V 2A max.

—305

—335

RCP2-SA6C
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

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

W Vodelspezifikatonen RCP2 — SAZR— | — 56P — [ 1 — [ ] — P1 — L1 — [
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Schub-
stangen-Typ

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

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

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
=
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 315
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung et .
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N 10 ~ Steigung 8
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ~\\ Steigung 16
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5 \
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 3 1.5 S—
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. o
Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 700 800
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schritten) (mm)
RCP2-SA7R-I-56P-1 6-- P1 -@ 16 ~25 ~5 12 533 <400> 480 <400>
100 ~ 800
RCP2-SA7R-I-56P-8-(D}- P1 {@{®)] 8 -35 A0 6 266 240
RCP2-SA7R-1-56P-4-(D]- P1{2) 4 ~35 ~15 3 133 120
Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
m | _optionen W Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.01 mm oder weniger
Schlittenroller- Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.9Nem Mc : 38.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc: 230 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

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

motorabgewandten Seite vertauscht. Hub 126 106.2
3
50 14 ME| APse 4 520 SHamg R ME "2
33 105 (4.8 4 2-Q5H7 Tiefe 10 9(32002 g 3) 4-M5 Tiefe 10
o ) ] ]
s \ \ of roelero—, ¢ @
o : i : = Bk
= ! € J \
)_L - L I ; o B TeeEE ]|
5|2 ‘ ! 8
© C— -
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. 0@@
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. o .
*2 Der Schiitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- ® Kabelverbin-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der dungsstecker *1
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. le P 4
ME: Mechanischer Endpunkt o (240) 1255 1o 41.2 2 60 &
SE: Hub-Endpunkt 0. 60 |05 L
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. 3] S T
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist f 1 [ K A H ]
die selbe wie beim SA7 Typ. (Siehe S. 26) _ % \EM
L L 4
Abmessungen der Bremse
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um
43 mm und ein um 0.6 kg erhdhtes Gewicht.
Motor auf entgegengesetzter Seite 3-@4H7 Tiefe 5 C-M5 Tiefe 9 =N
ﬁu x¢ o \ o hd o 4
g s -
b] L& o % o 4 o 4
BX100 "
A 80 18| 51

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

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
L 350.2 | 450.2 | 550.2 | 350.2 | 750.2 | 850.2 | 950.2 [1050.2
A 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
B 0 1 2 3 4 5 6 7
© 8 8 10 12 14 | 16 | 18 20
Gewicht (kg) | 47 | 52 | 56 | 61 [ 65 | 7.0 | 7.4 | 79

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung Stromverb

Referenzseite

Bezeichnung Modell Merkmale
Positioniertyp - PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstilitzung
| von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- p Gleiche Steuerungs-
Preumatik.T PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
P 3 Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%g;ftyp, .
(Spezifikation L PCON-PL-56PI-NP-2-0 Tt
diff. Leitungstreiber) i e unterst%ltzt
: (=)
pusweeryp | b,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) Ul
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- [ Programmierbarer
ST PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styP Achsen steuern kann

DC24V

—305

2A max.

—335

RCP2-SA7R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

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

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

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

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

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

Greifer
Rotation

= ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
g2 e~ :
EF Steigung 3 Horizontal
2 30
LE 52 \
55 =20
S N\~
= 315
g §10 2 \ \\ Steigling 12
= N -
Ea . \\ Steigung i 55
s 0 Nog
= 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
14 T T
12 - Vertikal
Steigung 3
10
2\
2\
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 36
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung et 5.3 Steigung 6
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub. N 4 \
'Auswahl- (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung 12
uswal ! ! ¢ ] <, wenn gung
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 2 15 N
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. : 0.5 ~ 05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 00 100 200 300 200 500 500 700
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 500 600
(mm) ~ |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schritten) (mm)
RCP2-SS7R-1-42P-1 2-- P1 -@ 12 ~20 ~4 12 600 <440> 470 <400>

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

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

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.05 mm oder weniger

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

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

motorabgewandten Seite vertauscht.

*Die Referenzflache ist die selbe wie beim (L)
SS7C Typ. (Siehe S. 28) 12 (A) 67
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist 25 S (Hub) (126) 25[10 (57)
dieselbe wie beim SS7C Typ. (Siehe S. 28)
M.E. SE 126
55 N5 60 Home ME. *2
1 41.5 0.5 2-@5H7 Tiefe 10| 5 50 5 |4-M5 Tiefe 10 5 N
S5 ey T oo /7
o ‘_" ‘
L T 5
& of « 4 N
28 B ] 58| sl o] ;
< e 13 a3
ke
< 19.5| |21 19.5
Kabelverbin- i
4 dungsstecker *1,
Sz ‘ 94
50 L | ———— 3
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. # E
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der “ Ll
Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt. W
ME: Mechanischer Endpunkt il
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte. 81 = %‘ = vy = 2
= = +
4-@Q4H7 Tiefe 5/ 100 B 100 \D-M5 Tiefe 8
Abmessungen der Bremse 19 NX1007 c NXi00 18

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

2

53
27, 36.5

60

RO

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

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

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

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Modell

Bezeichnung

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbi

Referenzseite

DC24V

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

2A max.

—305

—335

RCP2-SS7R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

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

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

'
=
>

=

=
S
(]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Encoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 56P: Schrittmotor  20: 20 mm  100:100mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
- A: Absolut S601Grote 10:10 mm ] PSEL SP ;m NIM : Ungekehrte Referenzposon
s 5: 5mm M 5,’2 R :Motoraufentgegengesetzter
S= 1000:1000mm XOO: Spezifizierte Linge Seie
£ (Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel SR : Schiittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
- = . . . . "
2.2 M Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
] Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
S keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
. motors im Antrieh. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
£ ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
g 0= :
EF 6 Steigung 5 Horizontal
-
(-5
= 50|55 \
= °
58 <40
2=
=% 330 Steigung10Q
=3 k)
= R 20 \
) 10 \ Steigung 20
S
g 0 \b4\'\ 1
-]
7 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
35 T T
30 Vertikal
25
g2o Steigung 5
2 \
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die 315
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung g 9 \\
der maximalen Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub. N10 - -
/Auswahl | (2) Die RCP2-Serie verwendet einen Schrittmotor, so dass die Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit Steigung10 Stellgung 20
punkte ansteigt. Verwenden Sie das rechte Korrelations- Diagramm der Geschwindigkeit und der Zuladung zur 5 N
Prufung, ob die Zuladung mit der gewinschten Geschwindigkeit korrespondiert. 3 | ™05 .05
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 5 00 50 100 150 200 250 300 350
ist oder die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung. Geschwindigkeit (mm/s) \0;5
Modellspezifikation
| | Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub Hub 100 ~ 800 900 | 1000
(mm) Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) Steigung (in 100 mm-Schriter) | (mm) | (mm)
600 600 515
RCP2-8S8R-I-56P-20-(D]- P1 {@H@) 20 ~23 -3 12 <333> | <333> | <333>

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

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

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 _mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.05 mm oder weniger

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

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

motorabgewandten Seite vertauscht.

(L)
*Die Referenzflache ist die selbe wie beim 17 (A) (67)
SS8C Typ. (Siehe S. 30) [30 Hub (170) 3010 (57)
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist ‘ 170 \ [
dieselbe wie beim SS8C Typ. (Siehe S. 30) M.E. | SE. 90 Home | M.E.*2
5 208H7Tiele10 | 7.5] 75 _|7.5 |4M8Tifet0 5\
T 2:0817 Tiete 10 |
15]] 46992 |45
g \
B o |
3 3 ot B2 | [*+*
[ e
| ©
2=
@j/.o 35 20 35
~ Kabelverbin- T o @ @
dungsstecker *1 N
g
| 138
[ [ —— [ T Ti }
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. ‘ﬁE \ +
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home-
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der +
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
0 @6 & — D
VI 7 b d - —@ |
E:3 K3 r
Abmessungen der Bremse
4-@5H7 Tiefe 5 \D-M8 Tiefe 10
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um 100 B 100
26 mm und ein um 0.4 kg erhohtes Gewicht. lﬁ NX1007 Is|
3 Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
L 414 514 614 714 814 914 1014 | 1114 | 1214 | 1314
A 330 430 530 630 730 830 930 1030 | 1130 | 1230
* Das Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
mit an den Motorstecker angeschlossen. D 8 10 12 14 16 18 20 20 24 26
N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg) | 7.9 9.0 10 1141 121 13.2 143 | 153 16.4 | 17.4

Passende Steuerungen

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

Modell

Bezeichnung

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbi

Referenzseite

Positioniertyp - PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstilitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- r Gleiche Steuerungs-
Preumatik.T PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
yp b Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ d PuI;trei%g;ftyp, .
(Speifikation = PCON-PL-56PI-NP-2-0 Tt
diff. Leitungstreiber) ber unterst%ltzt
: (=)
pustieioerTyp | B BT
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 Kollektor
offener Kollektor) unterstiitzt
Serieller ' Passender serieller
Kommunikations- PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
P [ Programmierbarer
L —_ PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
9styp Achsen steuern kann

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2-SS8R
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RC P2 RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

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

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

'
=
>

=

=
S
(7]

Schub-
stangen-Typ

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

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

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

Greifer
Rotation

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

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

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

m |_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 _mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

43 oo P o



RC P 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfuhrung sind die Angaben

an der Motorseite (Entfernung zum
motorabgewandten Seite vertausch

Referenzpunkt) und die der
it.

*Die Referenziiache ist die seibe wie beim (L)
HS8C Typ. (Siehe S. 32) 7 A &7
*Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist (A) (67)
die selbe wie beim HS8C Typ. (Siehe S. 32) Tao Hub (170) 30]‘}0 (57)
170
70 IM.E. | SE. 90 ) Home | M.E.*2
55 |1 \l/5 208H7Tiele 10 | 7.5] 75 7.5 |4MBTilei0 5 \/
34, |05 15[ 45002 |15
g [
=] o e | gl
8 + < i @
3 ey & CH = | [P+
| - © 1 o | ST
o) . : 5
SIprs 3520, 35 0 u s
~ ] i
Kabelverbin- b &l & ' @
dungsstecker *1 5 K
ol
S ‘ (240) 138
(A ———— R ) 3}
*1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. [
Kabeldetails siehe Seite 314 im vorderen Abschnitt. I’(E
*2 Der Schlitten fahrt bei der Ruckkehr zur Home- | +
Position zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt 1
SE: Hub-Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.
s} DD & P — — 0
vI ] a4 - T Y _}
-3 -3 K3
4-@5H7 Tiefe 5 D-M8 Tiefe 10
Abmessungen der Bremse 100 B 100 —
* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte Gesamtlange um 15 NX100° h
26 mm und ein um 0.5 kg erhohtes Gewicht. Rl 13
70
59
34
43
261 ] ] | / Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
o > . 0.5 ol [_ N i Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
® 0 i ® © L L . i 7 L 414 514 614 714 814 914 1014 | 1114 | 1214 | 1314
ha | —/ A 330 430 530 630 730 830 930 1030 | 1130 | 1230
! B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
* Dgs Bremskabel ist durch das Achsgehause gefuhrt und N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
mit an den Motorstecker angeschlossen. Gewicht (kg) | 7.9 | 90 | 10 | 114 | 121 | 182 | 143 | 153 | 16.4 | 17.4

Passende Steuerungen

Kontaktieren Sie bitte IAl fir HS8R kompatible Steuerungen.

RCP2-HS8R
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