Integrierte
Steuerung

Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation Typ stangen-Typ

Wasser:
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA4D

M Modelispezifikationen RCS2 — SA4D — I:l -

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —

20 — |

Motortyp —  Steigung

I Inkremental- 20: Servomotor 1

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20W

0:10 mm
5: 5mm

2.5:2.5mm

— Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
50:50 mm T1:XSEL-J/K N  : Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
T2 :SCON P :Im BL: Bremse Kabelausgang links
l SSEL %/l : gm BR: Bremse Kabelausgang rechts
:5m : i
300:300 mm XSEL-P/Q X0 Spezifizierte Linge NM: Umgekehrte Referenzposition

(Angabe in 50 mm- Schritten)

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

R e

ROO: Roboterkabel

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwin-
digkeit bei dem gewtinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- | Steigung| Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
ode stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)] Vertikal (kg)| Lingskraft (V)| (mm) Steigung (In 50 mm-Schiiten)
RCS2-SA4D-[(D]-20-10{@)]- @} @HE) 10 4 1 19.6 12 665
RCS2-5A4D{(D)]-20-5 (@) 20 | 5 6 25 | 92 | o0~ 6 330
RCS2-5A4D-(D)]-20-2.5-(@) 25 8 45 784 3 165

Erklarung der Ziffern [D)] Enkoder-Typ (@] Hub  [@) Passende Steuerung (@) Kabellinge (&) optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Modell Seite Artikel Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

8 5 RCS2-SA4D

Zulassiges Lastmoment

Ma:2.7Nem Mb:3.9Nem MC:6.8N em

Zulassige Auskragung

Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
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RCS 2 RoboCylinder
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Abmessungen

*1 SchlieBen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berthrt.
ME: Mechanische Endposition ~ SE: Hub- Endposition
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern an der Oberselte des Rahmens befestigt ist, kann sich der
oder

Sie konnen GAD Zeichrungen ther - www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.
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Rahmen verwinden, was ab le Schiitt he erzeugt. Wenn die Montageldcher an der
Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. @«
o8 M 111 (300) S o
=
70 Kabelverbindungs- o=
24 stecker *1 0%
1600 =
|
4 Ing: = E
5 o I | o|&% —_ 3
ﬁ 0 ¥ Tl \ ! [ &ge s3
"*: = L € [ & i 5 731 :
i 11.5 11.5
; R i 4-03.6
AMS, Tielo T @6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.5 (zur Montage) g frd
Detailansicht A 2-@3H7, effektive Tiefe 5 = 2.
S — o @
S =
L -
16 A g‘nicherstellung 100 £
Offset: it oder mehr. =
fir MalMc- Moment *3 ! Hub 70 ! 2 | =3
29) =2
Home /| NVE| 3
« ) (—%ﬁ | f/ & <
@ ® = =
@] @@ =8
5%
T ;. ‘
=
L
Ur E
Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens H
18 R UX100P (Hub auBer 50) 50 1, =
B

4

ml; g s o * s 9 ﬁg
Sl , B v—
8 P 4 EA ©

Referenz- Detailansicht 7 & E —
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Abmessungen der Bremse _ 51

Hl Abmessungen und Gewicht pro Hub

R: Bremskabelausgang

* Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm

46.5
41.5
5

Gewicht(kg) | 08 | 09 | 10 | 1.1 | 12 | 13

rechts erweiterte Gesamtlange (L) (41,3 mm bei Ll =0 100) 150 200 250 500
EB Kabel er igem Bremskabelausgang) und ein L 261 | 311 | 361 | 411 | 461 | 511
e aneausgand um 0,2 kg héheres Gewicht. A 146 | 196 | 246 | 296 | 346 | 396
L: Bremskabelausgan M 122 172 222 272 322 372
S N 50 100 100 200 200 300
133 40 133 133 44 13 P 35 | 8 | 85 | 185 | 185 | 285
T —‘v‘-‘zl R 22 22 72 22 72 22
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Steuerung

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

Bezeichnung = AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbi Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- RS
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON- C-20 D-NP-2- @ ‘ 100 VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . . —325
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
RS 230 VAC Spezifikation,
— (nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- 7 Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SSEL-C-1-20(D-NP-2- @ Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- B) -1-20 (1D-N1-EEE-2- Q) Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

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

*(D 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- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-SA4D



RCSZ RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ S Z - S A 5 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

W Modelspezifikationen RCS2 — SASD— [ 1—- 20 — [ 1— [ ] — [ ] - L1 — [

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen

I: Inkremental- 20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
- A: Absolut 20W 6: 6 mm ] T2 :SCON 2 : 13m glr_{ Bremse Kabelausgang links
=} 3: 3mm EL 3m . Bremse Kabelausgang rechts
u—“: = " = M :5m . NM: Umgekehrte Referenzposition
& ROOS00I ASELEQ XOO: Spezifizierte Linge: sp.  sehitenvoller-Spezifation
(= (Angabe in 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel .
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser:
geschiitzer Typ

=
@
e
s
>
2
3
(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwin-
digkeit bei dem gewiinschten Hub.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung| Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub 50 ~ 450 500
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)
RCS2-5A5D-[(D)]-20-12{Q)- (@) (@B 12 4 1 16.7 12 800 760
50 ~ 500
RCS2-5A5D{(D)]-20-6 @) 20 | 6 8 2 B3 | oo 6 400 380
RCS2-SA5D-[(D)]-20-3-[@) 3 12 4 65.7 3 200 190
Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
Name Modell Seite Artikel Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma: 4.9Nem Mb:6.8NemMC:11.7N em
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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des Langlochs m-M4, Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 4-@4H7 Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Referenz- Langloch, Tiefe 5 von der / N (94 Lochabstand)
flache Detailansicht A Unterseite des Rahmens,

*1 SchlieBen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanische Endposition ~ SE: Hub- Endposition

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageléchem an der Oberselte des Rahmens befestigt ist, kann sich der
Rahmen verwinden, was abnormale Schlitt 1gen Gi he erzeugt. Wenn die Montagelocher an der
Oberssite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger.

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen der Bremse

R: Bremskabelausgang
rechts

E: Bremskabelausgang
nde

P * Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm Hub 50 100 150 | 200 250 300 350 | 400 450 500
L: Bremskabelausgang Il erﬁei‘iﬂe Gegamtlin%e I(l-) (398 mmdbE_i L 263.5 | 313.5 | 363.5 [ 413.5 | 463.5 | 513.5 | 563.5 [ 613.5 | 663.5 | 713.5
links P e eiaogang) und ein A 172 | 222 | 272 | 322 | 372 | 422 | 472 | 522 | 572 | 622
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
‘w N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
o .l P 35 | 85 | 8 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
Nk S ¢ R 42 | 42 | 92 | 42 | 92 | 42 92 | 42 | o 42
e i u - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
) |
mT 50 m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
52 Gewicht (kg)| 14 | 15 | 16 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 20 | 21 | 22 | 23
Achsen der RCS2-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON- C-20 D-NP-2- @ A 100 VAC
Serieller | Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . . —325
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender . . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig 1- Achs-
QUEtEDEtD 230 VAC Spezifikation,
- (nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- i Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp I I SSEL- C-1-20(D-NP-2- @ Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- ] Programmierbarer
steuerungstyp i XSEL- B) -1-20 (1D-N1-EEE-2- Q) Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

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

*(D 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- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-SA5D




Integrierte
Steuerung

Schub-
stangen-Typ

RCSZ RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

I:l —

RCS2-SA6D

M Modelispezifikationen RCS2 — SA6D — I:l_ 30

- -1 - L1 - [ ]

Baureihe — T — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
yp

I: Inkremental- 30: Servomotor 12:12mm 50:50 mm T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende

A: Absolut 30W 6: 6 mm g T2:SCON E :13m glﬁ Bremse Kabelausgang links

o t3m . Bremse Kabelausgang rechts

3 3mm SHEL M :5m NM: Umgekehrte Referenzposition

. s - 9 p
PO0:E00IM XSEL:P/Q XOO: Spezifizierte Lange op." sehitenoller-Spezifkation

(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

Wasser: Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach-
geschiitzer Typ V) Rotation Typ

Steuerungen

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwin-
digkeit bei dem gewiinschten Hub.

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

H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit

Motorei-| Steigung| Maximale Zuladung (Hinweis 1) | - yirysame Hub il 50 ~ 450 | 500 | 550 | 600
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) | (mm) | (mm) | (mm)

RCS2-5A6D-[(D]-30-12{Q)- (@) (@B 12 6 15 242 12 800 | 760 | 640 | 540
RCS2-5A6D{(D)]-30-62) 30 | 6 12 3 w8a | o 6 400 | 380 | 320 | 270
RCS2-5A6D-[(D)]-30-3-[@) 3 18 6 96.8 3 200 | 190 | 160 | 135

Erklirung der Ziffern D] Enkoder-Typ (@] Hub ~ [@) Passende Steuerung (@) Kabellange [ optionen

Modell

(Einheit: mm/s)

Name Modell Seite Artikel Beschreibung

Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma: 8.9Nem Mb:12.7Nem MC : 18.6N *m
Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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des Langlochs

N P (@4 Loch und Langloch-Abstand)
Langloch, Tisfe 5 from N (0% Lochabstand) 100 (34 Lochabstand)

Unterseite des Rahmens
3-Q4H7 Tiefe 5 from Unterseite des Rahmens

m-M5, Tiefe 8

uafuniana)g

Abmessungen der Bremse

<t

T *1 SchlieBen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

3 *2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanische Endposition  SE: Hub- Endposition

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

R: Bremskabelausgang
rechts

Referenz-
Flache

E: Bremskabelausgang
nde Detailansicht A
L: Bremskabelausgang ‘m_

links 133 41.5 14 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

“, ; * —— Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 500 550 600
a3 ;';@7 %@T\[ ﬁ L 304.5 | 354.5 | 404.5 [454.5 [504.5 |554.5 | 604.5 | 654.5 | 704.5 | 754.5 | 804.5 | 854.5

o ol -:u_:u? | A 198 248 298 348 398 448 498 548 598 648 698 748

L 55 i o = N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631

58 - P 66 116 166 216 266 316 366 | 416 466 516 566 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18

Gewicht (kg)| 1.3 1.5 1.7 1.9 241 23 25 2.7 2.9 3.1 3.3 35

Steuerung

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

Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gliche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
SCON-C-30 M-NP-2- @ A 100 VAC
Serieller | Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . . —325
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender . . .
Pulstreibertyp H (-) Dreiphasig 1- Achs-
QUEtEDEtD 230 VAC Spezifikation,
= (nur XSEL-P/Q) bgtrieben
Programm- 7 Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp II SSEL-C-1-30(D-NP-2- @ Typ, der bis zu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- ] Programmierbarer
steuerungstyp XSEL- @) -1-30(D-N1-EEE-2- @ Typ, der bis zu sechs 4000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

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

*(D 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- Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-SA6D



