RCSZ RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ S 2 — SA 4 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

o
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&% | Wuodelspezifiationen RCS2 ~ SAAR—[_1- 20 — [ ] - [] Al [ 1] [ ]
A %’ Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen

@ I: Inkremental- 20: Servomotor ~ 10:10 mm 50:50 mm T1:XSH-IJK N :Kein Kabel B Bremse
. A: Absolut 20W 5 5mm T2 :SOON P :lm HS Home-Sensor
5 25:25mm ! = S :3m NM: Ungekehrte Referenzpostion
& 2 o M :5m o R Motoraufentgegengesetzter ite
S AT0ATDwI, XSEPQ  Xon: Spedfizierte Ll nge - sitenrollerpezfkaion
= (Angabein 50 mm- Schritten) ROO : Roboterkabel S Shiitten-Absandshalt
Z * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnit. itter-Absianasnaer
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El_,-v*""' (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 Priifung 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.
M Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| Maximale Zuladung (Hinweis 1)|  wfrksame Hub Hub 50 ~ 400
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| L*ngskraft (N | (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCS2-SA4R-(@D)]-20-10{Q)- @} [@HE) 10 4 1 196 10 665
50 ~ 400
RCS2-SA4R{D)]-20-5[2) 20 | 5 6 25 | 32 | omen 5 330
RCS2-SA4R[(D)]-20-2.5-(2) 25 8 45 | 784 25 165
Erklerung der Ziffern (D] Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung [(@)] Kabellenge [®) optionen (Einheit: mm/s)
Name Modell Seite Artikel Beschreibung
20w Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerolit C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:3.9N+m MC:6.8N s m
Schlittenabstandshalter SS 388 Zuléassige 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 zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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m-M3, Tiefe 5 P (@3 Loch und Langloch-Abstand) 2-@3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
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Langloch, Tiefe 5 von der, N (@3 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens/
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
*1 SchlieBen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324 b il At ga Aoy il ity 2 Ly
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zurﬁ ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. L 209.7 | 259.7 | 309.7 | 359.7 | 409.7 | 459.7 | 509.7 | 559.7
ME: Mechanische Endposition  SE: Hub- Endposition M 122 172 222 272 322 372 422 472
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der I 50 100 100 200 200 300 300 400
Rahmen verwinden, was abnormale Schii 1gen ausche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der P 35 85 85 185 185 285 285 385
Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. R 22 22 72 22 72 22 72 22
U = 1 1 2 2 3 3 4
m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) | 0.8 09 1.0 11 1.2 13 1.4 15

Steuerung
|

Achsen der RCS2-Baureihe k" nnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.W#hlen Se den Typ aus, der lhren speziellen W! nschen am meisten entspricht.

Unterst! tzung
Positioniermodus von biszu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Seuerungs-
7-Punkt- talh
Pneumatik-Modus vorg#nge wie dief! r 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Hnphasig
. SCON- G20 D-NP-2- - 100VAG
Serieller | Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . —325
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender ; .
Pulstreibertyp ; (-) Dreiphasig *1- Achs-
RSebeltp 230VAC Spezifikation,
= (nur XSE-P/Q) betrieben
Programm- : Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp I I SH-C1-20D -NP-2- Typ,der biszu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- ] Programmierbarer
steuerungstyp XH- Q) -1-220D-NI-EE=2- @ Typ, der biszu sechs 4000 Punkte —365
1bis6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSH.und XSH Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen- Sezifikation.
*(@D bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1:100V/ 2: Enphasig 230 V/ 3: Dreiphasig 230 V).

* (@ bezeichnet die XSEL- Ausf! hrung (KE/ KET/ P/ Q).
RCS2-SA4R 9 2



Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Hach- Schub- Integrierte
TVp Rotation yp stangen-Typ Steuerung

Wasser:
geschetzer Typ

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA5R

M Modellspezifikationen RCS2 —

Baureihe — Typ

SASR- [ -

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

- J1-CJ- a1 - 1 - ]

— Enkoder-Typ — Motonyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental- 20: Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm T1:XSH-JK N :Kein Kabel B Bemse
A: Absolut 20W 6: 6mm T2 :SCON P lm HS Home-Sensor
3 3mm ! = ’3' :3m NM:UmgekehrteFdefenmodtion
y R Motoraufentgegengesetzter Spite|
00 SO0, XSH-PIQ %eznmerte Lenge R gittenrolle-Spezifkation

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(Angabein 50 mm- Schritten) boterkabel

(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 Priifung 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 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

M 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)| Lngskraft ()| (mm) Steigung (In 50 mm-Schviten) (mm)

RCS2-SASR-(@D)]-20-12{2)- (@} [@HE) 12 4 1 167 12 800 760
RCS2-SASR{D)]-20-6-2) 20 | 6 8 2 333 (mi[?m:n_sc?:iem 6 400 360
RCS2-SASR{@D)]-20-3-[2)] 3 12 4 | es7 3 200 100

Erklerung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

Passende Steuerung Kabellsnge Optionen

(Einheit: mm/s)

Name Modell Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:4.9Nem Mb:6.8NemMC:11.7N sm

RCS2-SA5SR

Zuléassige 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 zulassigen Lastmoments ZuIaSS|ge Auskragung
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P[4 Loch und Langloch-Abstard) 2-@4H1, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
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Unterseite des Rahmens,

M Abmessungen und Gewicht pro Hub

*1 SchlieBen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324 b el 2 X Ay =i g ea o i 2
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zurﬁ ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. L 2159 | 2659 | 3159 | 3659 | 4159 | 4659 | 5159 | 565.9 | 6159 | 665.9
ME: Mechanische Endposition ~ SE: Hub- Endposition M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der X 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
Rahmen verwinden, was abnormale Schii 1gen oder Gerausche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der P 35 85 85 185 185 285 | 285 385 | 38 | 485
Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. R 92 42 92 42 92 42 92 42 92 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 1.5 16 1.7 18 19 20 21 2.2 23 24

Steuerung
|

Achsen der RCS2-Baureihe k" nnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.W#hlen Se den Typ aus, der lhren speziellen W! nschen am meisten entspricht.

Unterst! tzung
Positioniermodus von biszu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Seuerungs-
7-Punkt- S
Pneumatik-Modus vorg#nge wie dief! r 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Bnphasi
SOON- G20 D-NP-2- phasig
. . 100VAC
Serieller | | Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . —325
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender ; .
Pulstreibertyp > (-) Dreiphasig *1- Achs
RSebeltp 230VAC Spezifikation,
= (nur XSE-P/Q) betrieben
Programm- : Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp I i SH-C1-20D -NP-2- Typ,der biszu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XH- Q) -1-220D-NI-EE=2- @ Typ, der biszu sechs 4000 Punkte —365
1bis6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSH.und XSH Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen- Sezifikation.

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

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

RCS2-SA5R



Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Hach- Schub- Integrierte
TVp Rotation yp stangen-Typ Steuerung

Wasser:
gesch tzerTyp

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA6R

M Modelispezifikationen RCS2 — SABR — I:l -

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

I: Inkremental- 30: Servomotor 12:12mm

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

30w

30 —LI1-0CL1- a1 - [1 - [1

Motortyp

— Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
50:50 mm T1:XSH-JK N :Kein Kabel B Bemse
com . mR fom T gme,
. : :Umgekehrte Referenzpostion
PO vgonn S Mg Bhatete nge B, Lommese
(Angebein50 mm- Shiten) R:n:lf%boterk el 0€ R Shittenroller-Spezifiketion

(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 Priifung 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 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

M Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell sm)r(l\?/) Séﬁ%?#?“ Il-;ori.zorlnazlu(llfg)un\g/e(:’;iirl](:fi(sk;; Lgioat 9 (m:ﬁ) Steigung - oSttt | ) | o) | o
RCS2-SA6R-(D)]-30-12{2)- (@} [@HE)] 12 6 15 | 242 12 800 | 760 | 640 | 540
RCS2-SA6R{(D)]-30-6 (@) 0 | 6 12 3 | asa | S 6 400|380 | 320 270
RCS2-SA6R-(D)]-30-3-[@) 3 18 6 96.8 3 200 | 190 | 160 | 135

Erkl! rung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabell! nge Optionen

(Einheit: mm/s)

RCS2-SA6R

Name Modell Seite Artikel Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma: 89N em Mb:12.7N+m MC : 18.6N *m
Zuléassige 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 zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
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N P (@4 Loch und Langloch-Abstand)
Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens. N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)
3-@4HT, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens \  m-M5, Tiefe 8

[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 | 200 250 | 300 | 350 | 400 450 | 500 | 550 | 600
L 241.4 [291.4| 341.4(391.4 | 441.4 | 491.4 | 541.4 | 591.4 | 641.4| 691.4 | 741.4 | 791.4

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

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die N il il L ||z il il il 430 480 LG 691
umgebenden Teile nicht berihrt, P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
ME: Mechanische Endposition ~ SE: Hub- Endposition R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments U 1 2 2 3 3 2 2 5 5 5 5 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 1.7 1.9 21 23 25 2.7 29 3.1 33 35 3.7 3.9

Steuerung
|

Achsen der RCS2-Baureihe k" nnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.W#hlen Se den Typ aus, der lhren speziellen W! nschen am meisten entspricht.

Unterst! tzung
Positioniermodus von biszu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Seuerungs-
7-Punkt- S
Pneumatik-Modus vorg#nge wie dief! r 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Bnphasi
SOON- G30D-NP-2- phasig
. . 100VAC
Serieller | | Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . —325
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender ; .
Pulstreibertyp > (-) Dreiphasig *1- Achs
RSebeltp 230VAC Spezifikation,
(nur XSEL-PIQ) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SH-C1-30D -NP-2- Typ,der biszu zwei 1500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XH- Q) -1-30D-NI-EE=2- @ Typ, der biszu sechs 4000 Punkte —365
1bis6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSH.und XSH Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen- Sezifikation.
*(@D bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1:100V/ 2: Enphasig 230 V/ 3: Dreiphasig 230 V).

* (@ bezeichnet die XSEL- Ausf! hrung (KE/ KET/ P/ Q).
RCS2-SA6R 9 6



Greifer ~ Arm-/Hach- Schub- Integrierte
Rotation yp stangen-Typ Steuerung

Reinraum-
Typ

Wasser-
gesch tzer!Typ

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-SAT7R

[ 1- 60

— Enkoder-Typ — Motortyp

M Modelispezifikationen RCS2 — SA7R —

Baureihe — Typ

I: Inkremental- 60: Servomotor

A: Absolut 60W

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 73 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

I:l —

- -1 - L1 - [ ]

— Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
16:16 mm 100:100mm T1:XSH-JK N :Kein Kabel BE BremseKabelausgang Ende
8. 8mm T2 :SOON P 1m Bl BremseKabelausgang links
4 4mm ! sa I\S/I : 3m BR Bremse Kebelausgang rechts
800:800mm XSH-PIQ ezifizierte L! nge M:UngeefeRéenzostion
(Angabein 50 mm-Shritten) %boterkabe R Motor aufentgegengesetzer Site

SR Shiittenroller-Spezifikation

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung 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 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

M Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung Maximale Zuladung (Hinweis 1) | \wirksame Hub Hub 100 ~ 600 700 800

stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| L*ngskraft (N | (mm) Steigung (In 100 mm-Schritten)| ~ (mm) (mm)

RCS2-SA7R-(@)]-60-16{2)- (@} [@HE) 16 12 3 63.8 16 800 640 | 480
RCS2-SA7TR{(D)]-60-8 Q) 60 | 8 25 6 | 1215 | o0 S0 8 400 320 | 240
RCSZ-SA?R--60-4- 4 40 12 255.0 4 200 160 120

Erklerung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabells nge Optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Modell Seite Artikel Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 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
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.7NemMC:38.3N m
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc: 230 mm oder weniger

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

Zuléssige Auskragung

Richtung des zulassigen Lastmoments
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie ke nnen CAD-Zeichnungen €ber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

= Hub 206 , 106.2
ol
50 4 ME| /IN_SE 5 50 5 Home ME
. @
33 0.5 (4.8) 2-@5H7, Tiefe 10 9(3‘ 002_9 3) 4-M5, Tiefe 10
[©) j ' T~ ] 9 @
e r | o B[ 8. ‘
™ @ ! o o| 2 v
~ ™) ™| 28
o CH J 58
j I i S eREa— |l
o [} i J L 9
©| < — Q|
h o] f%ﬁ b=
<
N S S
I L — @
ER — 3 ® N
jl 108.5 J1g_41.2 60
61 1 L
1 62 e NI
[ 1 [ e !/7 ‘ s ]
— E ]
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(siehe S. 80)
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4
q
D-@4H7, Tiefe 10  C-MS, Tiefe 9 =
/ L |
ﬁ] = 4»/ ¢} J ] 4 o &
[=] ,/ & PN
NI A *
E e 0 & o & o <
| 4
BX100 ©
Abmessungen der Bremse  BR: Bremse Kabelausgang
9 Tochts A 80 18| 51
* Modelle mit Bremse ®| / Hinweis:
haben eine um 43 mm BE: Bremse 5 —M——,’ v - N .
erveiterte Gesam- Kabelausgang Ende — i ——— e ME: Mechanischer Endpunkt, SE: Hub-Enpunkt
lange (L) Py =) I
(56.3 mm bei end- BL: Bremse ) /
seitigem Bremskabel- Kabelausgang links . .
gtgganrg)hundem um 3 447 .Abmessungen und Gewicht pro Hub
. Oheres .
Gewi?:ht. Hub 100 200 300 400 500 600 700 800
L 350.2 | 450.2 | 550.2 | 650.2 | 750.2 | 850.2 | 950.2 [1050.2
0 A 100 200 300 400 500 600 700 800
o — — B 0 1 2 3 4 5 6 7
’ C 6 8 10 12 14 16 18 20
™ D 3 3 3 3 3 3 3 3
Gewicht (kg) | 42 | 46 | 51 55 [ 6.0 64 | 69 | 7.3

Passende Steuerungen

Achsen der RC2-Baureihe k€nnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.We hlen Se den Typ aus, der Ihren speziellen We nschen am meisten entspricht.

Referenzseite

Bezeichnung = AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung = Stromverbrauch
Unter.st- tzung
Positioniermodus von biszu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Seuerungs-
7-Punkt- talh
Pneumatik-Modus vorgenge wie diefer 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Hnphasig
: SCON-C60D-NP-2- @ ] 100VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte .
typ typ Einphasig
230VAC
i Passender . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig
Pulstreibertyp 230VAC
(nur XSB-P/Q)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SH-C1-60D -NP-2- Typ, der biszu zwei 1500 Punkte
1oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSH- Q) -1-60D-N1-BE2- Typ, der biszu sechs 4000 Punkte
1bis6 Achsen Achsen steuern kann

—325
360 VA max.
*1- Achs-
Foezifikation,
betrieben
mit 150 W
—355
—365

* Die SSH.und XSH Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen- Sezifikation.

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

*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1:100V/ 2: Enphasig 230 V/ 3: Dreiphasig 230 V).
* (@ bezeichnet die XSEL- Ausf! hrung (KE/ KET/ P/ Q).
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Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Hach- Schub- Integrierte
TVp Rotation yp stangen-Typ Steuerung

Wasser:
gesch tzerTyp

Steuerungen

RCSZ RoboCylinder

RCS2-SS7R

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 60 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor, Stahl-Rahmen

mvocelspezifkationen RCS2 — SS7TR — [ 1- 60 — 1 — [ - [ - [ - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental- 60: Servomotor ~ 12:12mm  100:100mm T1:XSH-JK N :Kein Kabel B Bremse
A: Absolut 60W 6: 6mm T2 :SOON P lm NM: Umgekehrte Referenzpostion
t = ’3' :gm R Motoraufentgegengesetzer Ste
:5m -Qeifiketi
600600 mm XSHL-PIQ XOO: Spezifiderte L nge SR Shiittenroller-Spezifikation
(Angabein 100 mm- Schritten) ROO : Roboterkabel
* 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 Priifung der maximalen Geschwin-
digkeit bei dem gewtinschten Hub.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G. Das ist
die maximale Beschleunigung.
M Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung| Maximale Zuladung (Hinweis 1)} wfrksame Hub Hub 100 ~ 500 600
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| L*ngskraft (N) (mm) Steigung (In 200 mm-Schritten) (mm)
RCs2-SS7R-[D)]-60-12{@)]- B} @B N 4 |8 |00 e 12 600 470
In 100 mm-Schritten)}
RCS2-SS7R{D)]-60-6{Q) 6 30 8 | 170 6 300 230
Erklerung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellsnge Optionen (Einheit: mm/s)

Name Modell Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.05 mm oder weniger
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma: 14.7Nem Mb:14.7Nem MC:33.3N m
Zuléassige Auskragung Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc: 300 mm oder weniger

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

PSS de
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RCSZ RoboCylinder

Bunienals
EWENN ]

Abmessungen

*1 SchlieBen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
* Der Kabelbiegeradius ist derselbe wie bei den anderen Modellen.

Sie ke nnen CAD-Zeichnungen €ber Www.eu.robocylinder.de .

£
s
?

unsere Internetseite herunterladen.

. * Die Referenz-Flache ist dieselbe wie beim SS7C Modell. (siehe S. 82)
rﬁﬂr * Die Offset-Referenzposition fiir das Ma Moment ist dieselbe wie beim SS7C Modell
CAD (siehe S. 82)
* Bei umgekehrter Referenzposition sind die Maf3e auf der Motorseite und der ihr
gegentiberliegenden Seite umgedreht.
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Abmessungen der Bremse

* Modelle mit Bremse haben eine — ‘ T 7
um 24.5 mm erweiterte © L3 ]
Gesamtlange (L) und ein um
0.3kg hoéheres Gewicht.

P
kS

36.5
2. 15.5
R [T ,
s I 1, B Abmessungen und Gewicht pro Hub
oo i

L0 A @'] Hub 100 | 200 300 400 | 500 600
@ it 329 429 529 629 729 829

27,

, A
oo ' B 276 | 376 | 476 | 576 | 676 | 776
Cc 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600
D 40 140 40 140 40 140
E 40 | 140 | 240 | 340 | 440 | 540
F 8 8 | 12 | 12 | 16 | 16
N 1 1 2 2 | 3 3

Gewicht(kg) | 40 | 46 | 52 | 58 | 64 [ 7.0

Steuerung

Passende Steuerungen
Achsen der RC2-Baureihe k" nnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.W#hlen Se den Typ aus, der Ihren speziellen W! nschen am meisten entspricht.

Bezeichnung = AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ~Stromverbi Referenzseite
Untergt! tzung
Positioniermodus von biszu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Seuerungs-
7-Punkt- talh
Pneumatik-Modus vorg#nge wie dief! r 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Hnphasig
: SCON-C60D-NP-2- @ ] 100VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . —325
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender . .
Pulstreibertyp > (-) Dreiphasig *1- Achs
RSebeltp 230VAC Speifikation,
(nur XSEL-PIQ) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SH-CG1-60D -NP-2- @ Typ,der biszu zwei 1500 Punkte —355
1oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XH- Q) -1-60D-NI-EE=2- @ Typ, der biszu sechs 4000 Punkte —365
1bis6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSH.und XSH Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen- Sezifikation.
*(@D bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkremental / A: Absolut).
*(2 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1:100V/ 2: Enphasig 230 V/ 3: Dreiphasig 230 V).

* (@ bezeichnet die XSEL- Ausf! hrung (KE/ KET/ P/ Q).
RCS2-SA7R 1 OO



RCSZ RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ S 2 — S S 8 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor, Stahl-Rahmen

o
= T — — — — — — — —
s B Modelispezifikatonen RCS2 — SS8R — |- [ | — [_] L] L] [ ] [ ]
A %’ Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
@ I: Inkremental- 100:Servomotor ~ 20:20 mm 100:100mm T1:XSH-IJK N :Kein Kabel B Bremse
\ A: Absolut 100w 10:10 mm T2 :SOON P 1m INIM: Umgekehrte Referenzposttion
E 150: Servomotor ! sa S :3m R Motoraufenigegengeseizer Ste
T e . M :5m R Sittenvoller-ezfiketion
s 150W 1000:1000mm XSH-PIQ XOo: Sezifizierte L! nge
= (Angabein 100 mm- Schritten) ROO : Roboterkabel
I * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.
. S
o .2
ol
oF)

Reinraum-
Typ

Wasser:
gesch tzerTyp

Steuerungen

(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 Priifung der maximalen Geschwin-
digkeit bei dem gewtinschten Hub.

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

M Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung| Maximale Zuladung (Hinweis 1)| - wfrksame Hub Hub 100 ~ 600 | 700 | 800 | 900 [1000
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| L*ngskraft (N) (mm) Steigung (In 100 mm-Schritien) (Mm) | (mm) | (mm) | (mm)

RCS2-SS8R-[D)]-100-20-[Q)- (@ [@HB) 20 | 20 4 | 849 20 1000|960/ 765 |625 | 515

100
RCS2-SS8R{(D)]-100-10-[2) 10 | 40 8 169 |0 om0 10 500 | 480380310 |255
RCS2-SS8R-[D)]-150-20-[Q)- [ [@HB) 20 | 30 6 128 (Einheit: mms)

In 100 mm-Schritten)}
150
RCS2-SS8R{D)-150-10-(2) 10 | 60 12 | 256

Erklerung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellenge Optionen

[ [
Name Modell Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit £0.02 mm
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Spiel 0.05 mm oder weniger
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma: 36.3Nem Mb:36.3NemMC:77.4N m
Zuléassige Auskragung Ma: 450 mm oder weniger, Mb/Mc: 450 mm oder weniger
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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Abmessungen Gl
Sie k* nnen CAD-Zeichnungen €ber i g
unsereIntemetseitehefun?erladm. WWW.eu.robocyImder.de . cEnt
3

* Die Referenz-Flache ist dieselbe wie beim SS8C Modell. (siehe S. 84)
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Kabelverbindungs- + 2
e stecker *1 ¢ ¢ 3
e *1 SchlieRen Sie die Motor-/Enkoderkabel an. ‘ (300) “ 150.6 J *2 Der Schiitten fahrt bei der
Details der Kabel siehe Seite 324. I fie = > Home-Fahrt zum ME. Achten e
Sie darauf, dass der Schlitten =1
* Die Offset-Referenzposition fiir . die umgebenden Teile nicht = §
das Ma Moment ist dieselbe wie ME SE Home ME *2 berihrt, & &
beim SS8C Modell. (siehe S. 84) A : gc
* Bei umgekehrter X 17 \30 c 170 30/86_29 ME: Mechanischer
Referenzposition sind die MaRe & 5 = Endpunl w
auf der Motorseite und der ihr SE: Hub-Endpunkt &
gegeniiberliegenden Seite P [}
umgedreht. " i c
,’, ((_.g
C3 = | |

Abmessungen der Bremse

* Modelle mit Bremse haben eine
um 26 mm erweiterte
Gesamtlange (L) und ein um 0.5
kg héheres Gewicht.

n
9
[SRAL) ||
2l { ﬁ o] I Abmessungen und Gewicht pro Hub
%I %- gq‘ Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
i A 390 490 590 690 790 890 990 1090 | 1190 | 1290
80 B 330 430 530 630 730 830 930 1030 | 1130 | 1230
© 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
D 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
E 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Gewicht (kg) 7.2 8.2 9.2 10.2 | 11.2 12.2 | 13.2 14.2 15.2 16.2
Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RC2-Baureihe k" nnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.W#hlen Se den Typ aus, der Ihren speziellen W! nschen am meisten entspricht.

Bezeichnung = AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ~Stromverbi Referenzseite
Untergt! tzung
Positioniermodus P\g‘gitz)lr?iélrjuilgzs- 512 Punkte
punkten
. g Gleiche Seuerungs-
meu;’;‘ljim/lodus vorgtinge wie diefl r 7 Punkte
SOON- G100 -NP-2- ) Pneumatik-Zylinder Hnphasig
SCON- G-150D -NP-2- K 100VAC
Serieller Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte Binphasig —325
typ t
i 230VAC 360 VA max.
: Passender i § %1
PR Rulstreibertyp b "RuRC. | spediiation
(nur XSEL-PIQ) betrieben
Programm- SH.-C1-100D) -NP-2- @) Programmierbarer mit 150 W
steuerungstyp SH-G1-150D) -NP2- ) Typ, der biszu zwei 1500 Punkte —355
1oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- XH- 3 -1-1 N1-EEE2- Programmierbarer
steuerungstyp XA % _1_]_%% -Nl-gz- % Typ, der biszu sechs 4000 Punkte —365
1bis6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSH.und XSH Typenbezeichnungen beruhen auf der 1- Achsen- Sezifikation.

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

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

100w
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