Integrierte
Steuerung

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

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-RGS4C

B Modelispezifikationen RCS2 — RGS4C — |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 2W 6: 6mm ] T2 :SCON 2 13m Tabelle unten.
30: Servomotor 3: 3mm SSEL M 5:2
30w 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(Angabe in 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfihrung mit Einzelfihrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

1 — [

gewlinschten Hub ausreicht.

Bewegungsrichtung.

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fir
die Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Modellspezifikationen

H Hub und maximale Geschwindigkeit

H Steigung und Zuladung

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellénge Optionen

Modell Motorlei- [Steiqung|  Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
ode stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCS2-RGS4C-[(D]-20-12- @@ {@]-[B) 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGS4C-|(D)]-20-6- 20 | 6 6.0 15 | 877 6 300
RCSZRGS4C--20-3- 3 12.0 35 754 | 0300 3 150
RCS2-RGS4C-[(D)]-30-12- (@@ {@]-[®) 12 40 10 28.3  |in50mm-Schite) (ESiB I
RCS2-RGS4C-[(D)]-30-6- o | 6 9.0 25 | 566

RCSZ-RGS4C- -30-3- - 3 18.0 6.0 113.1

Optionen Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Flhrung Einzelfihrung @10mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

1 67 RCS2-RGS4C

ZuldssigeTemperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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Abmessungen
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- 1 -1 RCS2-RGS4C (ohne Bremse)
; = = Hub 50 [ 100 | 150 | 200 | 250 [ 300
. H __ 8 2 g = ] N [ 20w | 285.5 [ 335.5 [ 385.5 [ 4355 [ 4855 | 5355
| 30W 300.5 | 350.5 | 400.5 | 450.5 | 500.5 | 550.5

+
36(Schlussel- ]
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\weite) [ 20w 80.5
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Halterung B m
| 30w 95.5

Gewicht (kg) | 1.5 | 16 | 18 | 20 | 22 | 24

‘ Abmesst Mutter B ‘

RCS2-RGS4C (mit Bremse)
ot M40XLS a® Hub 50 | 100 | 150 [ 200 [ 250 | 800
[ 20w | 3285 | 37855 | 4285 | 4785 | 5285 | 5785

L [T30w [ 3435 3935 | 4435 | 4935 | 5435 | 5935
) 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
[ 20w 1235
10 50
™ 3w 138.5

Gewicht (kg) | 1.7 | 18 | 20 | 22 | 24 | 26

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung AuBenansi Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus P"°(‘t.b'5?“ 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20(D-NP-2- @ Pneumatik-Zylinder Einphasig Cas
SCON- C-30D(D-NP-2- @ - 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) N
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender iphasi w1 g
)
betrieben
Programm- SSEL-C-1-20D-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp _C1- _NP-- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL- C-1-30DD-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- F XSEL- 3 -1-20 (D)-N1-EEE-2- ) Programmierbarer
steuerungstyp 1 A 1. N1-FEE.9. Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen I e @ e zee s @) Achsen steuern kann

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

= @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

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

RCS2-RGS4C
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RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 — R G S 5 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfihrung mit Einzelfihrung,
Achsbreite 55 mm, 230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

mvodelspeziikationen RCS2—~ RGS5C-[_ - [ J—-[1- [J - [ - [ - [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen

A: Absolut 60W 8: 8mm ] T2 :SCON P :lm Tabelle unten.

100: Servomotor 4: 4mm SSEL EA ng
100w 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spetifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische

Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fir

die Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem

gewlinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der
Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung|  Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)]  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCS2-RGS5C-[(D]-60-16- (@) @)-{@)-[®) 16| 120 13 | 638 16 800 755
RCS2-RGS5C-[(D]-60-8-[2) 60 | 8| 250 43 | 1275 8 400 377
RCS2-RGSSC--60-4- 4 50.0 108 | 2861 | o 4 200 188
RCS2-RGS5C-(D]-100-16-@H@)]-{@]-[B) 16| 150 28 | 1058 |msommsoien) s
RCS2-RGS5C-[(D]100-8-(@) 100 | 8 | 300 83 | 2127
RCS2-RGS5C-[(D)]100-4-@H@{@]-[®)] 4 60.0 173 | 4243

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellénge Optionen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A2 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montageful3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Alternative Anbauposition der Fihrung GS2-GS4 170 Fuhrung Einzelfihrung @12mm

Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

1 69 RCS2-RGS5C



RCS 2 RoboCylinder

Sie konnen CAD-Zeichnungen tiber www.eu.robocylinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.
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* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGS5C . Abmessungen und Gewicht pro Hub
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar. RCS2-RGS5C (ohne Bremse) RCS2-RGS5C (mit Bremse)
Hub 50 100 150 200 250 300 Hub 50 100 150 200 250 300
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details L | 60W 284 334 384 434 484 534 L | 60W 356.5 | 406.5 | 456.5 | 506.5 | 556.5 | 606.5
2clijer Ifsat:]ell sier;ehSeige %34.H can Ve [ 100w [ 302 [ 352 [ 402 | 452 | 502 | 552 [ 100w | 3745 [ 424.5 [ 4745 [ 5245 [ 5745 [ 6245
*2 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die 0 138 188 238 288 338 388 0 138 188 238 288 338 388
umgebenden Teile nicht bertihrt. i [ _sow 92 - [_eow 164.5
ME: Mechanischer Endpunkt | 100w 110 | 100w 182.5
SE: Hub-Endpunkt Gewicht (kg) | 25 | 28 | 32 | 86 | 39 | 43 Gewicht (ko) | 28 | 81 | 35 | 89 | 42 | 46
Achsen der RCS2-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3punkt- Gleche Steuerungs-
Pneumatik-Modus - vorgange wie cie tir 3 Punkte
SCON- C-60 (D-NP-2- @ Pneumatik-Zylinder Einphasig N
SCON- C-100(D-NP-2- @ 100VAC 35
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
IRl D 230VAC Spezifikation,
betrieben
Programm- SSEL-C-1-60(D-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL- C-1-100(7) -NP-2- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen @ @ Achsen steuern kann
Programm- in..’. -l XSEL- (3 -1-60 (1)-N1-EEE-2- @) Programmierbarer
steuerungstyp H 8l XSEL- 3) -1-100(7)-N1-EEE-2- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen __I_ 'ﬂy ® @ @ Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
= @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

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

RCS2-RGS5C
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Integrierte
Steuerung

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

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-RGS4D

B Modelispezifikatonen RCS2 — RGS4D— |

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm ] T2 :SCON P m Tabelle unten.
30: Servomotor 3: 3mm SSEL M ng
30w 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(Angabe in 50 mm-Schritten)

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfihrung mit Einzelfihrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

- [ [ ]

ROO: Roboterkabel

N
A
A
&
b A I

Geschwindigkeit fiir die Kugel
gewlinschten Hub ausreicht.

wenn die Steigung 3 ist). Das

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
die Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

umlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir

ist die maximale Beschleunigung.

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung|  Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
ode stung (W) | (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)

RCS2-RGS4D-[(D)]-20-12- (@ [@{@]-[®)] 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGS4D-[D)]-20-6- (DB {@-®] | 20 | & 6.0 15 | 877 6 300
RCSZRGS4D--20-3- - 3 12.0 35 754 | 0300 3 150
RCS2-RGS4D-[(D)]-30-12- (@@ {@]-[®) 12 4.0 1.0 28.3  (ins0mm Seniter) (Binheit: mm/s)
RCS2-RGS4D-[(D)]-30-6- o |6 90 25 | 566
RCSZ-RGS4D- -30-3- - 3 18.0 6.0 113.1

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellénge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

177 ccecss

Name Code Seite Artikel Beschreibung
MontagefuB FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Einzelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZuldssigeTemperatur, Feuchtigkeit

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




RCS 2 RoboCylinder

funiana)g
apaubaju)

Abmessungen
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6-M5 Bohrung Y RCS2-RGS4D (ohne Bremse)
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M30X1.5 [ 20w [ 2635|3135 | 363.5 | 4135 | 4635 | 5135
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Das RCS2-RGS4D Modell
hat keine Bremse.

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung AuBenansi Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus P"°(‘t.b'5?“ 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-20(D-NP-2- @ Pneumatik-Zylinder Einphasig Cas
SCON- C-30D (D-NP-2- @ - 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) N
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender iphasi % g
)
betrieben
Programm- SSEL-C-1-20D-NP-2- @ Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp _C1- _NP->- Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen SSEL- C-1-30DD-NP-2- @ Achsen steuern kann
Programm- XSEL- 3 -1-20 (D)-N1-EEE-2- ) Programmierbarer
steuerungstyp A 1. N1-FEE.9. Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen ORI T 2 ) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
e @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*(@bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

*(3)bezeichnet die XSEL- Ausfithrung (KE / KET /P / Q).
RCS2-RGS4D 1 ; 2



2 RCS2
gk RoboCylinder
>S5
L o
=7
. RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung mit Einzelfiihrung,
S R S - RG S A D Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
= c 2 7 direkt gekoppelt
55
mvocelspeziicationen RCS2-RGS7AD- | - [ 1 —[1- [J - [ - [J - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
l: Inkremental 60:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
. 60W 6: 6mm T2:SCON P :Im Tabelle unten.
s 100:Servomotor ~ 3: 3 : e m
s b : 3mm SSEL M :5m
T 100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spetifizierte Lange
= (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser
geschiitzer Typ

=
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(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fir
die Modellspezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,15/0,2 G (Steigung 12, 60/100 W), 0,1
G (Steigung 6) oder 0,05 G (Steigung 3). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Bewegungsrichtung.
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- (Steigung] Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N) (mm) Steigung (In 50 mm-Schritien) (mm)

RCSZ-RGS7AD-I-60-12-- - 12 10.0 1.5 85.3 12 600 505
RCS2-RGS7AD-1-60-6-[(D)] 6 | 6| 200 60 | 1695 6 300 250
RCSZ-RGS7AD-I-60-3- 3 40.0 14.5 3401 | 20~300 3 150 125

(In 50 mm-Schritt

RCS2-RGS7AD-I-100-12-(D]-[@)] [B)-{@)] 12| 150 45 | 1411 (Einhelt: mm/s)

100

RCS2-RGS7AD-I-100-6-(D|-[@) 6| 300 15 | 2832

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellénge Optionen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A1-A3 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montageful3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Alternative Anbauposition der Filhrung GS2-GS4 174 Fihrung Einzelfuhrung, @16mm

Schubstangen-Durchmesser @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGS7AD
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.

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

ME: Mechanischer Endpunkt

SE:

Hub-Endpunkt

Kabelverbin-
o dungsstecker *1
[Ohne Bremse] ] S
[
[
o Hinweis
6-M6 68.9 Hub+6.6 *3 100 W-Modelle mit 50er Hub
[ e © haben keine Montagebohrungen
o AL a auf der Oberflache. 60 W-Modelle
4 hd B @ mit 50er Hub und 100 W-Modelle
o Q mit 100er Hub haben nur 2
© ) Montagebohrungen (in einer
i ol|n _ | Reihe)
e & @15\‘- o )
o | (Ansicht A}
w
.4\@
E &
- |
25 ~
40 ME
73 4 L
75 —
e ¢
I
o -
[Mit Bremse] B i Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
| & [ RCS2-RGS7AD (ohne Bremse)
| | ﬁ . Hub 50 100 150 200 250 300
47.5 NX50P n-M5 Tiefe 15 *3 L 128 178 228 278 328 378
T N leow | - 1 2 3 4 5
68.9 Hub+6.6 100W - - 1 2 3 4
© @ 60W 2 4 6 8 10 12
) Q 100W — 2 4 6 8 10
@
S Bewich{ 60W | 3.2 3.8 43 | 48 53 | 59
— f‘zs (ko) [ 100w | 33 | 39 | 44 | 49 | 54 | 60
— - RCS2-RGS7AD (mit Bremse)
j Hub 50 100 150 200 250 300
o L 163.5 | 213.5 | 263.5 | 313.5 | 363.5 | 413.5
e N leow [ - i 2 3 4 5
i 100W - - 1 2 3 4
7777 i 60W 2 4 6 8 10 12
\( 100W - 2 4 6 8 10
07,555 Gewicd 60W | 35 | 41 | 46 | 51 | 56 | 62
L (ko) [ 100w | 36 | 42 [ 47 [ 52 | 57 | 63

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung AuBenansi

Modell

Merkmale

Unterstiitzung
von bis zu 512

1 bis 6 Achsen

Achsen steuern kann

Positioniermodus Positionierungs- 512 Punkte
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-601-NP-2-(D Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON- C-100I-NP-2-(D - 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) N
typ typ Einphasig
230VAC
i Passender iphasi
Pulstreibertyp Pulstreibertyp (-) DZI(’))V;EQ
Programm- SSEL- C-1-60I-NP-2-(1) Programnjierbarer'
steuerungstyp SSEL- C-1-1001-NP-2-(D Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- F XSEL- )-1-60I-N1-EEE-2- (1) Programmierbarer §
steuerungstyp XSEL-(@)-1-1001-N1-EEE-2-(D Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbrauch

360 VA max.

*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W

Referenzseite

—325

—355

—365

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

RCS2-RGS7AD
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2 RCS2
gk RoboCylinder
>S5
L o
=7
. RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung mit Einzelfiihrung,
S R S - RG S B D Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation
= c 2 7 direkt gekoppelt
55
mvodelspeziicationen RCS2-RGS7BD— 1| - [ ] — [ 1 - [J - [ - [J - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 100:Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel Siehe Optionen
0 100W 8: 8mm T2:SCON P ilm Tabelle unten.
s 150:Servomotor  4: 4 : e m
s b T 4mm SSEL M :5m
T 150W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spetifizierte Lange
= (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Wasser Reinraum-  Greifer
geschiitzer Typ Typ Rotation

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fir die
Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschtel
Hub ausreicht.

(2) Die Zuladuné; beruht auf einer Beschleunigung von 0,25/0,3 G (Steigung 16, 100/150W),
0,17/0,2G (Steigung 8, 100/150 W) oder 0,1 G (Steigung 4). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Flihrung verwendet wird
und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der

Bewegungsrichtung.
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steiqung| Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N) (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCS2-RGS7BD-I-100-12-(D)-[@)] [@)]{@)] 16| 100 25 | 1058 16 800
RCSZ-RGS7BD-I-100-6- 100 8 22.0 8.0 212.7 8 400
RCSZ-RGS7BD-I-100-3- 4 40.0 18.5 4243 | B0~300 4 200

(In 50 mm-Schritt

RCS2-RGS7BD-I-150-12-(D]-[@)] [®)-{@)] 16| 150 55 | 1588 (Einheit: mve)

150

RCS2-RGS7BD-I-150-6-(D]-[@) 8| 350 135 | 3185

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung A1-A3 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse B 381 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montageful3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Alternative Anbauposition der Fiihrung GS2-GS4 176 Flhrung Einzelfuhrung @16mm

Schubstangen-Durchmesser @35 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,1°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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Abmessungen
Sie konnen CAD-Zeichnungen ibe *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. §
1 -Zeéicnnu uber i *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten ==
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de . die umgebenden Teile nicht bertihrt. = %
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt 3
* Wegen der strukturellen Beschrankungen ist der RGS7BD
nicht in der umgekehrten Referenzpunkt-Version lieferbar.
300 Kabelverbin-
dungsstecker *1
[Ohne Bremse] T—%— g
o
\ - I z
\ = = %
Hinweis e g
*3 Diese Anordnung ist nicht fiir =
150 W-Modelle mit 50er Hub
verflgbar. 100 W-Modelle mit =
; 2]
50er Hub haben keine S =
Montagebohrungen auf der 2=
6-M6 Oberfléache. 100/150 W-Modelle =]
_ o) mit 100er Hub haben nur 2
= o & Montagebohrungen (in einer -
p ¢ N Reihe). &,
o (Ansicht Ay ——
[re) =
=2
& QL 3
&Hé 9 @} S Y
o T =)
ro] 2
e — &2
@ =5
N valn/ g2
= - mE =N
N 4 L
25 2
40 i | Abmessungen und Gewicht pro Hub =
73 4 RCS2-RGS7BD (ohne Bremse) =
75 - Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 =
e 100w | 133 183 233 283 333 383
L
ﬁ 150W = 183 233 283 333 383
- 100W - - 1 2 3 4
. N W
[Mit Bremse] \ n-M5 Tiefe 15 *3 150 - - 1 2 3 4
n 100W - 2 4 6 8 10
N 68.9 Hub+6.6 150W - 2 4 6 8 10
[ © Gewic{ 100W | 38 | 44 | 49 | 54 | 59 | 65
1 = S (ka)[ 150w | - [ 45 [ 50 | 55 | 60 | 66
Q
sl RCS2-RGS7BD (mit Bremse)
- = Hub 50 100 150 200 250 300
] L 100W | 168.5 | 218.5 | 268.5 | 318.5 | 368.5 | 418.5
/IJT b - 150W - 218.5 | 268.5 | 318.5 | 368.5 | 418.5
At 8 N toow [ - 1 2 3 4 5
L 150W - - 1 2 3 4
—— | | foow [ - 2 4 6 8 10
L 150W | - 2 4 6 8 | 10
ve || se | 507 365 Gewic{ 100W | 41 | 47 | 52 | 57 | 62 | 68
4 L (kg) | 150W | - 48 | 53 | 58 | 63 | 69

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung AuBenansi Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus P"°(‘t.b'5?“ 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 3 Punkte
SCON- C-100I-NP-2-(D Pneumatik-Zylinder Einphasig Cas
SCON- C-1501-NP-2-(D - 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) N
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender iphasi % g
)
betrieben
Programm- SSEL- C-1-1001-NP-2- (D) Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL- C-1-1501-NP-2-(D Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- F XSEL- @)-1-100I-N1-EEE-2- (1) Programmierbarer
steuerungstyp 4.1 _N1-FEE.)- Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen ML @ISR e 2 (D) Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen-Spezifikation.
= @ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*(@bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).
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