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 - - [1]-

(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: e o )
3: 3mm M :5m g :(é(?gﬂifgang Links)
500:500mm XOO: Spezifizierte Linge ~ (oelassgeng 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 in50- 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.

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

53015
* Bei 2-04H7, Tiefe 9 5.5[[19021[5.5 4-M4, Tiefe 9
Bei der
Referenzpunktumkehr- ( /—'; Kabelverbindungs-
Ausfuhrung sind die I By E TR stecker *1
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Referenzpunkt) und die ] < BT —o ||
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* Modelle mit Bremse BE: Bremskabel- BHerH ‘/
haben eine erweiterte Susgang aniBoade — -
Gesamtlange um 40 mm gang cmlz) II
zur Abmessung L der BL: Bremskabel-
Standard-Spezifikation ausgang links
(Tabelle rechts).
13.341.514.0
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£ la ﬂ%aﬁiﬂ 7 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
S 3| '# 2y O
| = o] B|o Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
- ﬁ 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
] von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, o 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 ‘ Pul§treilae_#yp,
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 G Gl T D24y 2Amax.
’ 5 y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber unterstiitzt )
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
B f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
SRR Achsen steuern kann

RCP2CR-SA5C 2 3 2



Wasser- GELETTE - 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 - - [1]-

(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: e o )
3: 3mm M :5m g :(é(?gﬂifgang Links)
600:600mm XOO: Spezifizierte Linge ~ (oelassgeng 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.

14
" Steigung 3 Steigbng 6 |
- Horizontal
A10
[
N S 12
2 teigun
g6 4
R4
2
0
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s)
! Steigung 3 ' !
ALY \ 9 Vertikal
.
24 -
> \ Steigung 6
33
% 2 15 Steigu ng\'Q
1 N
~Nos
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 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.

funiana)g
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Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber

£ *2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden
unsere Internetseite herunterladen.

Teile nicht beruihren.
ME: Mechanischer Endpunkt  SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in () sind Referenzwerte.

www.eu.robocylinder.de @

dip
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*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

5
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0.32002_9|
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* Bei der = Kabelverbindungs-
Referenzpunktumkehr- @Fiéﬁﬁ o [ ﬁja stecker *1
Ausfishrung sind die g oee
Angaben an der Motor- ;-%
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e ng = Fﬁf - Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
N @
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| 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
GeSELntlange urmo 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 T PCON-C-42PI-NP-2-0
Unterstiitzung
] von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, o 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 ‘ Pul§treilae_#yp,
(Spezifikation - PCON-PL-42PI-NP-2-0 G Gl T D24y 2Amax.
’ 5 y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber unterstiitzt )
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
B f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
SRR Achsen steuern kann

RCP2CR-SA6C 2 3 I
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Wasser- GEILTENTE | 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 ] 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

- 5P~ [ 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.
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(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-1-56P-8-(D)-P1-(@}-[@)] 8 ~30 a0 | e 8 266 | 240 | 40
RCP2CR-SA7C-1-56P-4- [(D]-P1-[@)]-[@) 4 ~30 s | 4 183 | 120 30

Erkldrung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen

Wert in <> gilt, wenn die Achse vertikal verwendet wi

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

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

* Bei der
Referenzpunktumkehr-
Ausfuhrung sind die
Angaben an der Motor-
seite (Entfernung zum
Referenzpunkt) und die
der Motor abgewandten
Seite umgekehrt.

*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.
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*\ MEL~ SSE Home (SME 5 100 oder mefr. | Standard Sesite (optional)
(@ A fS)
3 } D T C /
o [Th ) [ |
S \@—EB ? A @e== e G-
8 J |
71 [ — i F-@6 Bohrung, @9.5 FIachsenEun Tiefe 615
A)\ 73 24 ,,—D"A#‘M\ =7 (von der geggﬁﬁbérliegenden Seit%§ ' 73 i
9.5 3-Q4H7, Tiefe 5 || CF i
T ’
o e c& v o o o
o\ g N s _
F—¥+-8 = 4
Reference DL g L & & & B 4
surface, BX1007
Detailansicht A BX100P 100 30
(Montagebohrung und ) A 80 18] 515 103.5
Referenzflache) BFg Bal;(‘emrseka?gl-
3
% BE: Bremskabel-
= ausgang am Ende
| BL: Bremskabel- :
‘ ausgang links -
Bremse Abmessungen
Lo
* Modelle mit Bremse o
haben eine erweiterte — .
Gesamilange um 43 mm © 7 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
zur Abmessun ler
Standard-Spez%fikation ~ Hub 100 | 200 300 400 500 600 700 800
(Tabelle rechts). 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
C 0 1 2 3 4 5 6 7
D 6 8 10 12 14 16 18 20
E 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.

Bezeichnung  AuBenansicht Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbi Referenzseite
Positioniertyp T PCON-C-56PI-NP-2-0
Unterstiitzung
] 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- inge wie die fi 3 Punkt
Pneumatik-Typ CON-CY-56 0 vorgange wie de fir unkte 305
i Pneumatik-Zylinder
= PCON-PL-56PI-NP-2-0 DC24V 2A max.
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
B f Programmierbarer ¥
PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
SRR Achsen steuern kann

RCP2CR-SA7C 2 3 6
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Wasser- GELETTE - 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

-—42p- [ 1-[L1- p,mm - [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
210 . | 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

Reference
surface/

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

*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 . 5 50 15 N verbindungs-
Referenzpunktumkehr- 2-Q5H7, Tiefe 10 [[o3pme g 4-MS5, Tiefe 10 stecker *1
Ausfuhrung sind die — :
Angaben an der Motor- £8 \
seite (Entfernung zum gl g3 g -
Referenzpunkt) und die ;§ J
der Motor abgewandten — =
Seite umgekehrt. ﬂmﬁ:" - - o o)
Rohrauf
(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 ‘
q 1 |
~ & T i [ ) )] i
= T 9 arl T r |
L = =) oL je)
0 et ‘ 55
4-@4H7, Tiefe 5
Detailansicht A NX100P c NX100P
100 B 100 D-M5, Tiefe 8
13 =+E
[ 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 @]

zur Abmessung L der

Standard-Spezifikation

(Tabelle rechts).

3\
0

55
53

27

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 B 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
] von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, o Positionierungs-
der die Sicherheits- PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- [ 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 ‘ Pul§treilae_#yp,
(Spezifikation e PCON-PL-42PI-NP-2-0 Gellon Lot
o y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber unterstitzt )
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
SENEUTEE PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei

DC24V

2A max.

—305

—335

RCP2CR-SS7C 2 3 8

funiana)g
apaubaju|

uoijejoy dAy A} -uabue)s dip
-18ssep J8j1319  -Yolq/Wwly  -GNYIS  -UBHIIYIS

A} Jazynyasah

uabunianajg



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

geschiitzer Typ

Steuerungen

RC PZCR RoboCylinder

RCP2CR-5SS8C

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 Actonmaroning
5: 5mm M ;5m gegeniiberiiegend
1000:1000mm XOO: Spezifizierte Lange

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im Abschnitt Einfuhrung.

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

Schrittmotor, gerade Bauform, Stahlrahmen

- 56— [ - [ 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 Steigling 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| —N05 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 mmSetien) | (mm) | (mm) | N gjmpm) |
666 625 | 515
RCP2CR-SS8C-I-56P-20-(D)]-P1- (@@ 20 -40 -5 20 o |2 | eo
100 ~ 1000 333 310
RCP2CR-888C-I-56P-10- [(D]-P1-[@)]-(®) 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

Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

*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.

240

7. 7.5 .
X y 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 wlla wl2s
Angaben an der Motor- STl N
seite (Entfernung zum & JeeTd} 3
Referenzpunkt) und die N ———0
der Motor abgewandten L Rohrauf o121 08)
Seite umgekehrt.
(L) et
S Sicherstellung von
” 1 (A) 138 100 oder meht.
Standard-Position 30 Hub (170) 3014 116 ) gegenuberliegende
fur das Moment Ma *3 I Seite (optional)
ME| SE Home ME *2 Standard
73 }zisi 170 5
‘I/‘T‘ | | . —— o i 7—?\’&
N~ ol Y i il
NS = € i | | ¢
R ¢ $
m(&\ b = ==y 3ifle )
A~ 80 4 ‘ 68
4-@Q4H7, Tiefe 5 4 NX100P
]@ 100 B 100
wn ) .
‘@ ; ] D-M8, Tiefe 10
= N N
74 2 E2 kS E3 £ = sl
Referenz- 80 1| ) oo & & 50 |
Flache ~ AN i hd Rl
- 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
@.] ® +—/
Rz " /
gI P@e. g,@q I T—
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

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-56PI-NP-2-0

Unterstiitzung
] 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
Pulstreiber-Typ ‘ Pul§treilae_#yp,
(Spezifikation = PCON-PL-56PI-NP-2-0 Gellon Lot
o y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) i treiber unterstatzt )
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-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.

I 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 gewuinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
E 35 .
= Horizontal
= 30 |
= 25 "
L= 3 | Beschleunigung 0.3G
s o <90 I |
g3 E | |
=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-Schriten) |~ (mm) (mm)
N I Q0. _po. _ _ _ 100 ~ 1000 1200 1000 800
RCP2CR-HS8C-1-86P-30-[(D]- P2 30 20 3 e %0 Ja00 | 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 P2CR RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Teile nicht beruihren.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE:Hub- Endpunkt

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

*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
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Detailansicht von A
* Modelle mit Bremse —1 |4 i
haben eine erweiterte
Gesamtlange um 26 mm 3|
zur Abmessung L der &
Standard-Spezifikation
(Tabelle rechts).
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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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