Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schlitten-
Typ Rotation T Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

H Modellspe

* Details der Mode!

sketinen RCP2-RGS4C— | — 42p — [ 1- [ 1 - e, - [1 - []
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 42P:Schrittmotor  10:10 mm 50:50 mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
A:Absolut  Grite 5: 5mm PSEL Pilm FT:Montageful
2525 ! 5 i3m NM: Ungekeh i
.5:2.5mm + Umgekehrte Referenzposition
M :5m
300:300 mm

(Angabe in 50 mm-Schritten)

lispezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische it fur die Ki indel zu
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fir die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindigkeit bei dem
gewiinschten Hub.

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

(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale Beschleunigung.
Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Fiir das von der Achse ohne externe
Fuhrung unterstiitzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz).

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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H Steigung und Zuladung

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

M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung Zuladung (Hinweis1) | Haltekraft Hub Hub 50 ~ 200 250 300
ode (mm)"_ | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| ¥ (Hnweis2) | (mm) Steigung (In50:nm Schter) | (mm) | (mm)
RCP2-RGS4C-I-42P-10-[(D}-P1-[@-[®)] | 10 ~25 35 150 10 458 458 | 350
50 ~ 300
RCP2-RGS4C-I-42P-5-((D]-P1-[@)][B) 5 40 ~11 284 |(ns0mm Save) 5 250 237 | 175
125 118
RCP2-RGS4C-I-42P-2.5-- P1 -- 25 40 ~18 358 25 14> <1as | 87
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  wertin <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wird. (Einheit: mm/s)
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fihrung Einzelfihrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser g22mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,5°
ZuléssigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen (b
unsere Internetseite herunterladen.

chsen-Hohe:47

T-Nut: 17

(zur Montage der Achse

l— -Detailansicht T-Nut

www.eu.robocylinder.de @

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

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

SE: Hub-Endpunkt L
*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten. (
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* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte
Gesamtlange um 58 mm und ein um 0,4 kg
erhohtes Gewicht. I Abmessungen, Gewicht und
max. Geschwindigkeit pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300
0 1125 | 162.5 | 212.5 | 262.5 | 312.5 | 362.5
L 199 249 299 349 399 449
Gewicht (kg) | 1.8 | 2.1 24 | 27 | 29 | 32
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

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung = Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniertyp

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

Achsen steuern kann

Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, | Position:(erungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- : Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ i PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgange wie die filr 3 Punkte
¥ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ a Pul'streilz‘e'fr}yp,
(Spezifikation = PCON-PL-42PI-NP-2-0 (a7 e eli
e y i tiellen Leitungs-
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstlitzt 0
Pulstreiber-Typ H] Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller i Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ £ typ
Programm- ni Programmierbarer
steuerungstyp PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte

—305

DC24V 2A max.

—335

RCP2-RGS4C
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Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Ty

Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach-
Typ Rotation T

Wasser
geschiitzer Typ

Steuerungen

H Modellspe

* Details der Model

zikationen RCP2 "RGS6C~ | — 56P — [ — [ -
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub
I: Inkremental 56P:Schrittmotor  16:16 mm 50:50 mm
A: Absolut 5601GriRe 8 8mm 2
4: 4mm
300:300 mm

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

P1

— Passende Steuerung —

P1:PCON
PSEL

L1 — [

Kabellange — Optionen
N :Kein Kabel B :Bremse
2 : 13 m FT:Montageful
:3m o -
M 5m INIM: Umgekehrte Referenzposition

XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische it fur die Ki indel zu
vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fir die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindigkeit bei dem
gewiinschten Hub.

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

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

Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Fiir das von der Achse ohne externe
Fuhrung unterstiitzte Gewicht siehe S. 413 (Technische Referenz).

M Korrelations- Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Priifung,
ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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H Steigung und Zuladung

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

M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung Zuladung (Hinweis1) | Haltekraft Hub Hub 50 ~ 300
ode (mm) " | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|(N) (Hinweis2) | (mm) Steigung (In 50-mm Schriten)
RCP2-RGS6C-I-56P-16-[(D)-P1-[@F[@)] | 16 -40 -4 240 16 450<400>
50 ~ 300
RCP2-RGS6C-I-56P-8-(D]-P1-[@)]-[B) 8 ~50 -16 470 | st Soviten) 8 210
RCP2-RGSGC-I-56P-4-- P1 -- 4 ~55 ~24 800 4 130

Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen

(Hinweis 2) Grafik der Haltekraft sieche Seite 408.

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

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Fihrung Einzelfihrung @12mm
Schubstangen-Durchmesser @30mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,5°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

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

1 1 7 RCP2-RGS6C



Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen (ib
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

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

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

SE: Hub-Endpunkt
*3 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.
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* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte

Brake unit

Gesamtlange um 72,5 mm und ein um 0,9 kg
erhohtes Gewicht.

I Abmessungen, Gewicht und
max. Geschwindigkeit pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388

L 250 | 300 | 350 [ 400 | 450 | 500
Gewicht (kg) [ 36 | 44 | 50 | 55 | 61 | 66

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 Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp == PCON-C-56PI-NP-2-0 .
Unterstiitzung
W von bis zu 512 512 Punkte
Positioniert, . Positionierungs-
ortioniertyp, punkten
der die Sicherheits- PCON-CG-56PI-NP-2-0
kategorie erfillt
3-Punkt- ) Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die filr 3 Punkte
¥ Pneumatik-Zylinder
; —305
Pulstreiber-Typ a Pul'strellz‘e'fr}yp,
(Spezifikation S~ PCON-PL-56PI-NP-2-0 tei’eﬁ'e’;‘e[‘eit'u:g:[" DC24V 2A max.
diff. Leistungstreiber) i treiber unterstitzt )
Pulstreiber-Typ it Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-56PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller " Passender serieller
Kommunikations-| PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ £ typ
REgRT m Programmierbarer
steuerun PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte 335
gstyp
Achsen steuern kann
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