RCPZW RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

Typ

R C P 2 W — R A 4 C RoboCylinder, strahlwassergeschutzter Typ, Schubstangen-Ausfuhrung,
Achsbreite 45 mm, Schrittmotor, Kupplungs-Spezifikation

MW Modelspezifikatonen RCPZW— RA4C — 1 — 42P — [ 11— [ 1 - P1  — L1 — [

Schlitten-

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 42P Schrittmotor ~ 10: 10mm 50:50mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse

0 A:Absolut  42[Isize 5. 5mm PSEL :1m FL  :Flansch
g 2.5:2.5 d S :3m FT :Montageful
S .5:2.5mm .
Se . M :5m NM :Umgekehrte
w = 300:300mm XOO: Spezifizierte Linge Referenzposition
£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO): Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnit.

é E I Korrelationsdiagramm von Geschwindigkeit und Zuladung
o s Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwin-
e digkeit ansteigt, wegen der Charakteristik des Schrittmotors
im Antrieb. Verwenden Sie die Tabelle unten zur Prifung, ob
= die gewtinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen.
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(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur die ) Steigung 5
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur = 9
Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht. ) \
(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor B \ N N
eingesetzt wird. Prufen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung Q3 T'\\ Steigling 10
bei der gewiinschten Geschwindigkeit ausreicht. 1 ?5‘\ 5
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale 0 25 L - L
Beschleunigung. 0 50 100 150 200 250 300 350
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen

B Steigung und Zuladung (Hinweis 1) Beachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, wenn die Geschwindigkeit ansteigt. ll Hub, maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) Halte- Hub Hub 50 ~ 200 250 300
(mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| _kraft (N) (mm) Steigung (In50 mm-Schritten) | (M) (mm)
450 450 350
RCP2W-RA4C--42P-10-(D-P1-[@-[@] | 10 -25 -45 150 10 e o
50 ~ 300
RCP2W-RA4C-I-42P-5-[(D]-P1 -[@)] ()] 5 40 12 284 | (Angabein 5 190 190 | 175
50 mm-Schritten)
125
RCP2W-RA4C-I-42P-2.5-(D-P1-[@)-[@)] | 25 40 ~19 358 25 An | 1s | s
Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Hinweis 2) Grafik der Haltekraft siehe Seite 408.  “Wertin <> git, wenn die Achse vertikal verwendet wird - (Einheit: mm/s)
| _optionen Wl Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8mm, gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0.02mm
Montageful3 FT 384 Spiel 0.05mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @22mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1.5°
Schutzklasse 1P65
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)
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Hinweis
Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf N
die Schubstange aus, auBBer der in Bewegungsrichtung ,':§ =
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer %g @m) 3
externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge- E 3 75 Kabelverbin { g E
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Detailansicht von A fur T-Nut-Montage Lo J °

* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte
Gesamtlange um 58 mm und ein um 0,4 kg
erhdhtes Gewicht.

*1 Einen mit einem Au. von 6mm an den AbluftanschiuB stecken und den
Schlauch bis zu einem Ort verlangern, an dem kein Wasser eindringen kann.

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

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

* Die Werte in () beziehen sich auf Modelle mit Bremse.
Die Werte in < > gelten, wenn die Achse vertikal verwendet wird.

I Abmessungen und Gewicht pro Hub

SE: Hub-Endpunkt Hub 50 100 150 200 250 300
*3 Die MaBe in () haben keine Referenzwerte.
*4 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten. [] 1325 182.5 2325 2825 332.5 382.5
L 223(281) 273(331) 323(381) 373(431) 423(481) 473(531)
Gewicht (kg) 1.9 21 2.2 25 2.9 3.1

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp PCON-C-42PI-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- #] PCON-CG-42PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfullt
" Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " P
ik PCON-CY-42PI-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder 7305
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, DC24v
3 q - der einen differen-
(Spezifikation PCON-PL-42PI-NP-2-0 tiellen Leitungs- 2A max.
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation PCON-PO-42PI-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - } Passender serieller
Kommunikations- iy PCON-SE-42PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
Programm- a o
steuerungstyp I PSEL-C-1-42PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —335
Achsen steuern kann

RCP2W-RA4C
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RCPZW RoboCylinder

RCP2W-RA6C

B Modelispezifikationen RCP2W — RA6C —

I —seP— [ - [] -

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—
I: Inkremental 56P :Schrittmotor

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder, strahlwassergeschutzter Typ, Schubstangen-Ausfuhrung,
Achsbreite 64 mm, Schrittmotor, Kupplungs-Spezifikation

Motortyp  —

56[size

Steigung —

16: 16mm
8: 8mm
4: 4mm

Hub

13

— Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
50:50mm P1:PCON N :Kein Kabel B :Bremse
PSEL P im FL :Flansch
S :3m FT :Montageful
M :5m NM :Umgekehrte

300:300mm

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Xoo: Spezifizierte Lénge i
ROD: Roboterkabel Referenzposition

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 Prifung, 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 5 D
Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur ‘E', 15 \\
Prufung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht. 5 10 \\
(2) Bei der RCP2 Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt, weil ein Schrittmotor B teigung 8 -
eingesetzt wird. Prifen Sie im Diagramm der Geschwindigkeit und Zuladung rechts, ob die Zuladung Q5 N Steigling 16
bei der gewlinschten Geschwindigkeit ausreicht.
(3) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G. Das ist die maximale 0 Q\\ 1
Beschleunigung. 0 50 100 150 200 250 300 350
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 Zuladung (Hinweis 1) Halte- Hub Hub 50 ~ 300
(mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| kaft () (mm) Steigung ({0 & [ SEHTER
RCP2W-RA6C-I-56P-16-(D-P1-[@}[®] | 16 ~40 -5 240 16 320 <265>
50 ~ 300
RCP2W-RA6C-I-56P-8-[(D]-P1-[@)-[®) 8 50 175 470 | angibein 8 200
50 mm-Schritten)
RCP2W-RA6C-I-56P-4- [(D]-P1-[@)][@)] 4 55 -26 800 4 100

Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen

*Wertin <> gitt, wenn die Achse vertikal verwendet wird  (Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

2 7 5 RCP2W-RA6C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12mm, gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0.02mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0.05mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @30mm
Schubstangen-Rotationsspiel +1.0°
Schutzklasse 1P65
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)
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Detailansicht von A

*1 Einen mit einem Au. von 6mm an den AbluftanschiuB stecken und den
Schlauch bis zu einem Ort verlangern, an dem kein Wasser eindringen kann.

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

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

*3 Die MaBe in () haben keine Referenzwerte.

*4 Die Oberflache der Bremseinheit hat keine T-Nuten.

Kabelverbin-
dungsstecker *2
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* Modelle mit Bremse haben eine erweiterte
Gesamtlange um 72,5 mm und ein um 0,9 kg

erhdhtes Gewicht.

I Abmessungen und Gewicht pro Hub

Bremseinheit

1=

* Die Werte in () beziehen sich auf Modelle mit Bremse.
Die Werte in < > gelten, wenn die Achse vertikal verwendet wird.

Hub 50 100 150 200 250 300
0 150 200 250 300 350 400

L 266(338.5) 316(388.5) 366(438.5) 416(488.5) | 466(538.5) 516(588.5)
Gewicht (kg) 3.5 4.0 4.5 5.0 5.5 6.0

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCP2-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBenansicht Modell

Bezeichnung

Positioniertyp PCON-C-56PI-NP-2-0

Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbr:

Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- #] PCON-CG-56PI-NP-2-0 punkten
kategorie erfullt
" Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " P
ik- PCON-CY-56PI-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
P der einen differen-
MopSaitkaon P PCON-PL-56PI-NP-2-0 tiellen Leitungs-
g
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation _PO- NP der einen offenen
offener Kollektor) [FEONHFOSEARNP240 Kollektor unterstiitzt
Serieller - } Passender serieller
Kommunikations- i PCON-SE-56PI-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
Programm- a o
steuerungstyp I PSEL-C-1-56PI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
Achsen steuern kann

DC24v

2A max.

Referenzseite

305

—335

RCP2W-RA6C
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