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Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

RCS2-A4R

M Modelispezifikationen RCS2—~ A4R — I:l_

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20: Servomotor ~ 10:10 mm 50:50 mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel B:  Bremse (Standard)
A: Absolut 20W 5. 5mm ] T2:SCON Pim NM: Umgekehrte Referenzposition
SSEL St ;’ m MR: Motorseite rechts
200:200 mm XSEL-P/Q Xoo: Spezifizierte Linge ML: Motorseite finks

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20

RoboCylinder, Arm-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm, 230-V Servomotor,

Seitmotor-Spezifikation (abgewinkelt)

-C1-0C] -0 - 0 - 2]

(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

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

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

punkte

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung | Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCS2-A4R{(D]-20-10- (@@ @) -B-®) o L - 25 392 | o .00 10 330
(Angabe in
RCS2-A4R{(D)]-20-5-[@) -B-[6)] 5 - 45 784 |50mm- Sohiten) 5 165
Erkldrung der Ziffern (D] Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (ERSCETS)
[ optionen [l Aligemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10*
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Seitmotor rechts MR 196 Spiel 0.1 mm oder weniger
Seitmotor links ML 196 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:3.1Nem Mc:29Nem
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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* Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Halfte reduziert)



RCS2 H
RoboCylinder 2g
=
S 5
Abmessungen Gl
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. <
Sie kinnen CAD-Zeichnungen iiber *2 Der Schlitten fahrt bei der Hom@-Fahn zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten —=
unsere Internetseite herunterladen. die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=
ME: Mechanischer Endpunkt o
SE: Hub-Endpunkt 0
=L
s
=
2=
O
Seitmotor unten (Standard, Optionscode: leer) Seitmotor rechts (Optionscode: MR) =
A Hub L =
ME | SE Home| ME *2 - 5
3 3 0 ., BXC (13) 1225 _ =5
5119 138 E-3.6 gebohrt, 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.3 (hinten) g S5
Montagebereich =
[ 3 T + & - \E o 4-M4, Tiefe 5 5] =
B 1 il —— g (==
) t ' =) 1 & 4 £ 58
4-M4, Tiefe 5 \E-3,6 gebohrt, 6,5 tiefe Senkbohrung, 3,3 (hinten ==l i ; * e + s
“% L SE 90 | Bx” [ p
Hub L g
52 35 [ 30, 46 ==
A = 2
Vo - 3
== S \
) 5 & = 52 . A 35 0 30, 46 =
A — —— =t 9 Voo { § =
B = r = 52
SRS & 9 H =&
a@%@ pm 2 e e =
@) ® T =
=
Kabelverbindungs- (13) 1205 < s
stecker *1 A @
=
=
=
E
Seitmotor links (Optionscode: ML)
33
Hub L a2
3 3 90 BXxC " D o |
ME SE Home (ME [ T T H o
[ !
| T Montagebereich g
= s E—H) SO S V. 036
== ==si) & ¢ g )
4-M4, Tiefe 5 — - Detailansicht von A Schnittdarstellung des
53 —_] [ Montageloches im Rahmen
Montagebereich —
E-3.6 gebohrt, 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.3 (hinten) —
L 12h 9 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200
L 255 305 355 405
A 52 35 0 30, 46 0 144 194 244 294
N o BxC" 1x19 | 1x50 | 2x50 | 2x50
= fr= 'fﬂ)] D 35 | 54 | 54 | 104
Y 5 o =
b HL 2 e _/D E 4 4 6 6
@ ‘ Gewicht (kg) | 17 | 18 | 20 | 2.1
Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung = AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§t[]tzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleic"he Steuerungs-
i e (v e _ vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON- C-20 D-NP-2- @ 100 VAC
Serieller Passender serieller 360 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . . —325
typ typ Einphasig *1- Achs-
230VAC Spezifikation,
betrieben
. Passender i i mit 150 W
Pulstreibertyp Rl (-) D;esl(;;\r};?g
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL- C-1-20(D-NP-2- @ Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- 3 -1-20 M-N1-EEE-2- Typ, der bis zu sechs 4.000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achs-Spezifikation.

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

*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3) bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-A4R
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Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

RCS2-A5R

M Modelispezifikationen RCS2—~ ABR — I:l_

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel B:  Bremse (Standard)
A: Absolut 20W 6: 6 mm ] T2:SCON Pim NM: Umgekehrte Referenzposition
SSEL St ;’ m MR: Motorseite rechts
200:200 mm XSEL-P/Q Xoo: Spezifizierte Linge ML: Motorseite finks

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20

RoboCylinder, Arm-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm, 230-V Servomotor,

Seitmotor-Spezifikation (abgewinkelt)

-C1-0C] -0 - 0 - 2]

(Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel

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

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

punkte

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung | Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCS2-A5R{(D)]-20-12- (@@ @) -B-®) o L2 - 2 33 | o000 12 400
(Angabe in
RCS2-A5R{(D)]-20-6-[@) -B-[6)] 6 - 4 65.7  |50mm- Schiten) 6 200
Erkldrung der Ziffern (D] Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (ERSCETS)
[ optionen [l Aligemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10*
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Seitmotor rechts MR 196 Spiel 0.1 mm oder weniger
Seitmotor links ML 196 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Zulassiges Lastmoment Ma:45Nem Mb:54Nem Mc:4.1Nem
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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* Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Halfte reduziert)



RCS2 -+
RoboCylinder 23
2

Abmessungen aa
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. <

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten —=
unsere Internetseite herunterladen. die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=
ME: Mechanischer Endpunkt =

SE: Hub-Endpunkt

dA-uabueys
-qnyag

Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

Seitmotor unten (Standard, Optionscode: leer)

Hub L E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) Ls 1228 g =
ME | SE Home | ME *2 Montagebereich _|§
27\ 3\/ 110 BxC P D 65 — s
o 50 = 4-M4, Tiefe 5 iTLO — o 5
— “ —_ = S F
= — 8[ e $ $ %Fé‘ \D o [e= ) 9[1}4 + 4+ I
o
g+ pe { 4 ‘_Hé\ /TJ (=3 ( b { & & b g %
4-M4, Tiefe 5 - P ==
- -4, i 5 (hi 2.7 3 110 BXC D =
E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) 7R sE Homd/S ME "2 ) s @
A 38 0 46 Hub -
~ [ &
== = S5
= g 2 A 38 L 46 =&
% % " i 3
= E ® == T —— =
leey ,% 139 oo 2
E— E:3 KD 3
2 = LiE
& ==
Kabelverbindungs- (13) 122.5 ) 0T
stecker *1 =
L
Seitmotor links (Optionscode: ML) e
=
Hub L ‘egn
ME | SE Home | ME =
2N/ 3/ 110 BXC ° D
4-M4, Tiefe 5 5]110 [ - T
= 5 | 4 & e P
 — 8[ 3 Detailansicht von A Schnittdarstellung des
¥ B+ 1 {}w S b 9 Montageloches im Rahmen
65 - —_— 7 .
Montagebereich Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) Hub 50 100 150 200
Kabelverbindungs- ‘ 122.5 < L 280 | 330 | 380 | 430
stecker *1 0 196 | 246 | 296 | 346
A 52 38 0 46 BxC” | 1x30 [ 1x50 | 2x50 | 2x50
N ) D 56 | 86 | 86 | 136
== @ ° 3 gLi: E 4 4 6 6
iz Gewicht (kg) 22 2.4 2.6 2.8
=
Hinweis
Die Hublange 50mm ist nicht bei der
Standard-Anordnung des Seitmotors (unten)
erhaltlich, sondern nur bei rechtem oder
linkem Seitmotor (Option MR/ML).

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung AuBenansicht

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreibertyp

SCON- C-20(D-NP-2- @

Unterstiitzung

von bis zu 512

Positionierungs-
punkten

512 Punkte

Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir
Pneumatik-Zylinder

7 Punkte

Passender serieller
Kommunikations-
typ

64 Punkte

Passender
Pulstreibertyp

(-)

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-220(D-NP-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL- 3® -1-20 D-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

Einphasig
100 VAC

Einphasig
230VAC

Dreiphasig
230VAC

360 VA max.

*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achs-Spezifikation.
*(1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3) bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
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Integrierte
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Steuerungen

RCS 2 RoboCylinder

RCS2-A6R

M Modelispezifikationen RCS2— AG6R — I:l_

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel B:  Bremse (Standard)
A: Absolut 20W 6: 6 mm ] T2:SCON Pim NM: Umgekehrte Referenzposition
SSEL St ;’ m MR: Motorseite rechts
200:200 mm XSEL-P/Q Xoo: Spezifizierte Linge ML: Motorseite finks

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20

RoboCylinder, Arm-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm, 230-V Servomotor,

Seitmotor-Spezifikation (abgewinkelt)

-C1-0C] -0 - 0 - 2]

(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

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

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

punkte

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung | Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCS2-A6R{(D)]-30-12- (@@ @) -B-®) " 12 - 3 84| 0 oo 12 400
(Angabe in
RCSZ-AGR- -30-6- -B- 6 - 6 96.8 |50 mm- Schriten) 6 200
Erkldrung der Ziffern (D] Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (ERSCETS)
[ optionen [l Aligemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10*
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Seitmotor rechts MR 196 Spiel 0.1 mm ooder weniger
Seitmotor links ML 196 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Zulassiges Lastmoment Ma:8.1Nem Mb:10.0Nem Mc:6.5Nem
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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* Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Halfte reduziert)



RCSZ RoboCylinder

fiunianalg
apaubaju|

Abmessungen
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. <
Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber . *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten —=
unsere Internetseite herunterladen. . Y die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=
ME: Mechanischer Endpunkt =

SE: Hub-Endpunkt

dA-uabueys
-qnyag

Seitmotor unten (Standard, Optionscode: leer) Seitmotor rechts (Optionscode: MR)
137.5 2
Hub L E-06, ©9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten) g =
3 3 130 BXCP D ) 3
ME Home m{ 4-M4, Tiefe 6 5., 10 = _3\"
2'8 =
[x]
| SST e & & & = jﬂ nE ‘ M =
1 “"”L I
. # @ I e s | BiE 55
5L |10\ 4-w, Tiete 6 \E-06. 0.5 tise Senkbohrung, Tisfe 7 (rinfen) '\%[&E MBMSLE | 130 g <
Hub She
38 [ 46 ' =
A 70(Montagebereich 38 46 @,
) | A__ 70(Montagebereich = =2
o) —--] ) I =2
o5 N 3 ‘ - — 3
N[Oy T T | TT O
Ot (ToliTe!
Lmj © § 3 }»% F# u,\)gjﬂ 5 o) <
@ il = il g =
M T ‘ ‘ =5
g
®| _ 5. =
(58) o =
(18) 137.5 -
=
=
=]
=
=
49 E
Seitmotor links (Optionscode: ML) ‘ | ;gl 095
Hub L . . ‘
3 3 130 BXC D ; b ~
o BNE Montagebereich ~
T8 =3 & & Re] q lontagebereic
—f—— u‘ggr j \ 49.4 26
rx A A 4 5
o P . Schnittdarstellung des
4-M4, Tiefe 6 /5]| |10 Eié/af N Detailansicht von A (2:1) Montagelolches im I;aﬁmen (2:1)
E-06, @9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten) / ’5)
a3 1375 g
38 0 46 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
70(Montagebereich Hub 50 100 | 150 | 200
A | ,,,1 L 300 | 350 | 400 | 450
Q = 0 216 | 266 | 316 | 366
Oy — =
Eﬁ?tj %ﬂmg Boe . % BxC” | 1x30 | 1x50 | 2x50 | 2x50
- T i i D 56 | 86 | 8 | 136
E 4 4 6 6
Gewicht (kg) | 3.0 | 33 | 36 | 3.9
Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung = AuBenansicht Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unter§tutzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punk- CfieSinen
i e (v e _ vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON- C-30D(D-NP-2- @ 100 VAC
Serieller Passender serieller 360 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . . —325
typ typ Einphasig *1- Achs-
230VAC Spezifikation,
betrieben
. Passender i i mit 150 W
Pulstreibertyp Rl (-) D;esl(;;\r};?g
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL- C-1-30D(D-NP-2- @ Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- 3 -1-30D (D-N1-EEE-2- ) | Typ, der bis zu sechs 4.000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achs-Spezifikation.

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

*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*(3) bezeichnet die XSEL- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-A6R





