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Reinraum- und staubgeschutzte Ausfuhrungen nach
bzw. NEN als Programmerweiterung der Greifer-Baureihen
RCP2-GRS/GRM (2 Finger) und RCP2-GR3SS/GR3SM (3 Finger)

Merkmale

:l Neue Reinraum- und Staubschuiz-Varianten

Reinraum- und Staubschutz-Ausfiihrungen erganzen die Greifer-Schlittentypen.
Sie sind fur den Greifer-Einsatz in Rein- und Staubraum-Umgebungen optimiert.

14310

Klasse

/|

Erfullen Erflllen

Wofiir Reinheitsklasse steht ... Wofiir IP steht ... IP (1]

1. Ziffer

ISO-Klasse 5 und 1SO-Klasse 4 sind Die Schutzart durch Schutz gegen Beriihrung und feste Partikel
Klassifizierungsbeispiele fiir die Raum- ein wasser- und 2. Ziffer
reinheit staubgeschiitztes Schutz gegen Wassereintritt

) , . Das Eindringen von Staub wird nicht vollig verhindert;
ISO-Klasse 4 (0,1 pm) kennzeichnet eine Gehause nach PFef'Lel dessen Menge ist aber nicht ausreichend genug, um
Umgebung mit max. 10000 Staubpartikeln IEC-Norm. |P50 artike | einen einwandfreien Anlagenbetrieb zu gefahrden.
von min. 0,1 pm-GroBe pro 1 m3-Raum. Wasser | Ohne Schutz gegen Flissigkeiten ausgestattet.

2 Verbesserte Biegesteifigkeit

Durch Verbesserung der Struktur der Rahmenfiihrung haben die Finger der RCP20-GRS/RCP21-GRM-Serie eine doppelte so hohe
Spielfreiheit gegen das Lastmoment als die der VVorgangerserie. bie Situation angenommen, dass bei Anwendung eine Last voriibergehend das zuléss. Lastmoment iberschreitet.

Auf die Greiferfinger bezogene Messung von Spiel gegeniiber Lastmoment

0.08 L L 4
! i !
! i !

0.07 t ! '

i i i

i i /
0.06 t

Druckluftfutter mit aquivalenter / i
Greifkraft (Fremdhersteller-Produkt :

= 005 :
= 1
= e i \D IAl-Vorgangerprodukt |
o - ]
* i \ i
0.03 i
i

002 / i Neuprodukt
/: : (RCP20-GRM)
0.01 i 5 i

J 1 : 1
I i i L L
0 5 7 \ 10 15 25 30 35 0 45 50 55 60 Moment (N-m)
8,3 N-m zuldssig (fur RCP20I-GRM) Auftretendes Spiel ab dem Kein auftretendes Spiel bis
et . - i . 3-fachen des zulass. Moments zum 5-fachen des zulassigen
Dies ist im Greiferbetrieb der zuléssige Wert fir das Moment. des Vorgangerprodukts Moments des Neuprodukis

<Hinweis> Die Lasten im Diagramm stellen nicht die zulass. Last dar. Eine Anwendung mit Uberschreitung des zulass. Moments konnte eine Achs-Storung bewirken, was zu einer stark reduzierten Lebensdauer oder Fehlfunktionen fiihren kann.

3 Geeignet fiir Mehr-Punkt-Positionierung, Greifkraft-Verstellung moglich

Bis zu 512 Positionier-Punkte werden via Servo-Steuerung unterstiitzt; auch die Greifkraft kann angepasst werden. Dies erleichtert bei
einer Einrichtungsanderung die Justierung der Finger-Reichweite beim Offnen/SchlieBen und das Fassen leicht verformbarer Werkstiicke.



R rROBO
C CYLINDER

Srcrecnns )
[ -
oo 16)
Scrawors— J6)
T -
oo 16

Produktubersicht

-

RCP2-Greiferachsen

Schlitten-Ausfilhrung

R

Produktspezifikation

Spezifikation Baureihe A'gﬁg{)‘rjer Modelltyp AuBenansicht br‘;{f{:’r{[’n) Oﬁnen’s(fr'l‘ﬂf)ﬂe”'””b Max. Greifkraft (N) | Siehe Seite
_ GRS ’_ 74 | 10 (5proSeite) | 21 (10.5 pro Seite) @
GRM ‘- 79 14 (7 pro Seite) | 80 (40 pro Seite) @
Reinraum RCP2CR
- GR3SS & 62 10 (5 pro Seite) | 22 (7.3 pro Site) @
= )
GR3SM 80 | 14 (7proSeite) | 102 (34 pro Seite)
_ GRS # 74 10 (5 pro Seite) | 21 (10.5 pro Seite) @
E
GRM °— 79 | 14 (7proSeite) | 80 (40 pro Seite)
Seiaw - RCP2W
.| GR3SS & 62 | 10 (5proSeite) | 22 (7.3 pro Seite) @
= )
GR3SM i 80 | 14 (7proSeite) | 102 (34 pro Seite)




RC P 2 W G R S RoboCylinder Staubschutz-Ausfiihrung, 2-Finger-Greifer,
n Kleiner Schlitten-Typ, Achsbreite 74 mm, Schrittmotor

WModel-  RCP2CR— GRS — | — 20 — 1 — 10 — [ ] — [] — []
spezifika- RCP2W . Passende - -
tionen Baureihe —  Typ —— Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetung—  Hub — Steerung Kabellinge — Optionen
RCP2CR: Reinraum I: Inkremental 20P: 2001 GroBe 1:1/1 10: 10 mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Kein Kabel FB:Montagefu
RCP2W : Staubschutz Schrittmotor ~ Ubersetzung (5 mm per PSEL P:1m SB:Achsenhalterung
Seite) P3: PCON-CA S:3m VL: L-formiger
PMEC/PSEP M: 5 m Vakuum-Anschluss
MSEP XOO : Spezif. Lange
ROICI : Roboterkabel

MEinstellung der Greifkraft
c € Abhangig von der erforderlichen Schubbewegung kann die Greifkraft (Haltekraft) beliebig
innerhalb der Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
-t ‘ !

Y ~ “®= Moment-
- 1 Referenzposition

* Der Abstand L1 von der Moment-Referenzposition sollte im Betrieb unter 50 mm liegen.
* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen Wert Null fir L1 und L2.
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraft aus der Summe beider Greiffingerkrafte ergibt.

Luft-Vakuum-Anschluss 3
30
= 25
* Die Abbildung oben zeigt die Reinraum-Ausfilhrung. =2
Bei der Staubschutz-Ausfiihrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss. § 20
£ —
(1) Die maximale Dffnen/SchlieBen-Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit g 15 |_—
auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 10
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der 5
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch
die Achse befordert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 0

0 10 20 30 40 50 60 70

und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht Stromgrenzwert (%)

sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht ibersteigen.
* Der Greifpunkt 0 sollte der Moment-Referenzposition in der Zeichnung entsprechen. ( * Der im Diagramm ableshare Kraft-Referenzwert kann um bis zu 15 % von ]

(3) Fir die Auswahl des passenden Greifer-Modells siehe ,Auswahlverfahren (Greifkraft)* der tatsachlichen Greifkraft abweichen.
am Ende des RoboCylinder Gesamtkatalogs. T . - N - - i
(4) Die Nennbeschleunigung wihrend der Bewegung betrigt 0,3 G. ( Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken) ist mit 5 mm/s fix.

Modellspezifikationen

EMax. Greifkraft und Hub WHub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit / Ansaugrate
Modell Ubersetzung|  MaX- G(r’\le)ifkraft ::I“”rg T Hub (:"21) Ansaugrate (*)
N_2Y.[3) 33.3 mm/s .
RCP2CR-GRS-1-20P-1-10-[T-[21- (&) 1 ’ 0 1 e o) 10 N/min
RCP2W-GRS-1-20P-1-10-[0)-[2)- @) (105 pro Seite) (6 pro Seite) * Fur Reinraum-Ausfiihrung

Erkarung der Ziffern: Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode Ausfihrung Reinraum { Staubschutz
Antrigbssystem Zahnriemen + Trapezgewindespindel (Steigung 1.5)
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Standardkabel S (3m) Spiel je Finger unter 0.15 mm (konstante Federvorspannung)
M (5m) Leerweg 0.1 mm oder weniger pro Seite
X06 (6m) ~X10 (10m) Zyléss. statisches Lastmoment Ma: 6.3 N-m  Mb: 6.3 N-"m Mc: 7.0 N-m
Speziallingen X11 (11m) ~X15 (15m) Fihrung Kreuzrollenfuhrung
X16 (16m) ~X20 (20m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)] —
RO1 (1m) ~RO3 (3m) Schutzart — | P50
R04 (4m) ~R05 (5m) Gewicht 0.42 kg
Roboterkabel (*) R06 (6m) ~R10 (10m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, 20~85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~R15 (15m)

R16 (16m) ~R20 (20m)
* Das Standardkabel fur passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel.

Name Code
MontagefuB FB
Achsenhalterung SB
L-formiger Vakuum-Anschluss (nur Reinraum-Ausfiihrung) VL

<Optionscode>

MontagefuB FB... allein: RCP2-FB-GRS

Achsenhalterung SB... allein: RCP2-SB-GRS

* Die GroBe der Montagefiisse/Achshalterungen lassen sich am Ende des RoboCylinder Gesamt-Katalogs nachlesen.



Abmessungen
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unsere Internetseite herunterladen.

* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.

* Die Abbildung unten zeigt die Reinraum-Ausfilhrung. Bei der Staubschutz-Ausfuhrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss.

* Das Anschlusskabel an der Achse ist kein Roboterkabel.

Hinweis

* Das @3H7-Bohrloch ist
fur die Finger-Verortung
zu verwenden.
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L-formiger Vakuum-Anschluss

Luft-Vakuum-Anschluss (Absaugrohr-AuBendurchmesser 6)

2-03 0% Tiefe 2.5
(wie gegenilberliegende Seite)

(1‘6)

Sicherstellung
von min. 100 mm

Bei der Staubschutz-Ausfilhrung (RCP2W) fehlt dieser Anschluss.
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Gummi-Abdeckung -
45 Material: Polychloropren-Gummi (schwarz] 4-M4, Tiefe 6
0.3 +%05 Tiefe 2.5 (wie gegeniiberliegende Seite)
(wie gegeniiberliegende Seite) 0.42
Passende Steuerungen
Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. - Spannung  Stromverbrauch
] g S Positionertyp basiert auf
Ukt Proamatic MSEP-@-@-~-D-2-0 (Hinweis) PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte (Hinweis)
enrachstyp (PEA-Spez) m 8 Achsen anschlieBbar MSEP-LC erscheint
- Positioniertyp ist fir passendes in Kurze mit
Positionier-Mehrachstyp N - ’ i
o MSEP-@-®@-~-@®-0-0 (Hinweis) Feldnetzwerk vorbereitet, bis zu| 256 Punkte CE-Konformitat.
(Feldnetzwerk-Spezifikation) 8 Achsen anschlieBbar
Hochleistungs- Positionertyp basiert auf PEA-
Positioniertyp PCON-CA-20P®-D-2-0 Steuerung, mit Hochleistungstreiber| 212 Punkte
Hochleistungs- Y Pl 0. Pulstreibertyp fiir Eingangspulse,
Pulstreibertyp PCON-CA-20PWAI-PL-C1-2:0 mit Hochleistungstreiber - Siehe
Hochleistungs- CA )0 Netzwerktyp unterstiitzt 8 Haupt-Feld- RoboCylinder
Netzwerktyp PCON-CA-20P®-@-0-0 netzwerke, mit Hochleistungstreiber et Pz De24v Gesamt-
: : ; ; B Katalog.
Pulstreibertyp mit spez. — Bl NPl Pulstreibertyp, der einen differen-
differ. Leitungstreiber i PCON-PL-20PI-D-2-0 tiellen Leitungstreiber unterstitzt
Pulstreibertyp mit Pulstreibertyp, der einen
spez. offener Kollektor PCON-P0-20PI-®-2-0 offenen Kollektor unterstiitzt
Serieller y Passender serieller
Kommunikationstyp I PCON-SE-20PI-N-0-0 Kommunikationstyp EIPLL
Programm- T Programmierbarer Typ, der bis
steuerungstyp II PSEL-65-1-20P1-D-2:0 20 2 Achsen steuern kann | 1200 Punkie

* Modell-Code filr PSEL-1-Achs-Spezifikation.

* 3 bezeichnet die Achs-Anzahl (1-~8).

* @ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).

* @ bezeichnet den Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.

* @ bezeichnet den G/LC-Typ. Beim LC-Typ sind bis zu 6 Achsen anschlieBbar.

* [ bezeichnet den Code filr die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ® bezeichnet den Enkoder-Typ. Eingabe von WAI steht fur die Inkremental-Spezifikation, von SA fur die Einfach-Absolut-Spezifikation.

4



RC P 2 W G R M RoboCylinder Staubschutz-Ausfiihrung, 2-Finger-Greifer,
n Mittlerer Schlitten-Typ, Achsbreite 79 mm, Schrittmotor

B Modell- RCP2CR— GRM— | — 28P — 1 — 14 — [ ] — [ — []
spezifika- RCP2W . Passende - -
tionen Baureihe —  Typ —— Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetung—  Hub — Steerung Kabellinge — Optionen
RCP2CR: Reinraum I: Inkremental 28P: 2801 GroBe 1:1/1 14:14 mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Kein Kabel FB:Montagefu
RCP2W : Staubschutz Schrittmotor ~ Ubersetzung (7 mm per PSEL 1m SB:Achsenhalterung
Seite) P3: PCON-CA S:3m VL: L-formiger
PMEC/PSEP M: 5 m Vakuum-Anschluss
MSEP XOO : Spezif. Lange
ROICI : Roboterkabel

M Einstellung der Greifkraft
ROHS Abhangig von der erforderlichen Schubbewegung kann die Greifkraft (Haltekraft) beliebig

innerhalb der Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.

T

E ] 7 - @< Moment-
g == Referenzposition

v
Basa Foo
°°§. Ll
it L= BN

* Der Abstand L1 von der Moment-Referenzposition sollte im Betrieb unter 80 mm liegen.
* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen Wert Null fir L1 und L2.
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraft aus der Summe beider Greiffingerkrafte ergibt.

Luft-Vakuum-Anschluss 140
120
= 100
* Die Abbildung oben zeigt die Reinraum-Ausfilhrung. =2
Bei der Staubschutz-Ausfiihrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss. g 80
<
(1) Die maximale Dffnen/SchlieBen-Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit g 60 /'
auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 40
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger, wenn der 20 —
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 0
die Achse befordert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 0 10 20 30 20 50 50 70
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht Stromgrenzwert (%)
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht ibersteigen.

(3) Fiir die Auswahl des passenden Greifer-Modells siehe ,Auswahlverfahren (Greifkraft)* der tatsachlichen Greifkraft abweichen.
am Ende des RoboCylinder Gesamtkatalogs.

(4) Die Nennbeschleunigung wihrend der Bewegung betrigt 0,3 G. ( * Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken) ist mit 5 mm/s fix.

* Der Greifpunkt 0 sollte der Moment-Referenzposition in der Zeichnung entsprechen. ( * Der im Diagramm ableshare Kraft-Referenzwert kann um bis zu 15 % von ]

Modellspezifikationen

EMax. Greifkraft und Hub W Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit / Ansaugrate

: Max. Greifkraft Hub Hub 10 *
Modell Ubersetzung ) ) e i) Ansaugrate (*)
RCP2CR-GRM-I-28P-1-14-[D)- [21-[3] % " 1 e | 10 Nmin
1 ' .
(40 pro Seite) (7 pro Seite) - K R
RCP2W-GRM-I-28P-1-14-[D)-[2)- @) Fiir Reinraum-Ausfiihrung

Erkarung der Ziffern: Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode Ausfihrung Reinraum { Staubschutz
Antrigbssystem Zahnriemen + Trapezgewindespindel (Steigung 1.5)
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Standardkabel S (3m) Spiel je Finger unter 0.15 mm (konstante Federvorspannung)
M (5m) Leerweg 0.1 mm oder weniger pro Seite
X06 (6m) ~X10 (10m) Zulass. statisches Lastmoment Ma: 6.3N-m  Mb: 6.3N-m Mc: 8.3 N-m
Speziallangen X11 (11m) ~X15 (15m) Fuhrung Kreuzrollenfilhrung
X16 (16m) ~X20 (20m) Reinraumklasse 1S0-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)] —
RO (1m) ~R03 (3m) Schutzart — | IP50
R04 (4m) ~RO5 (5m) Gewicht _ 062kg :
Roboterkabel (*) RO6 (6m) ~R10 (10m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, 20~85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~R15 (15m)
R16 (16m) ~R20 (20m)

* Das Standardkabel fir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel.

Name Code
MontagefuB FB
Achsenhalterung SB
L-formiger Vakuum-Anschluss (nur Reinraum-Ausfilhrung) VL

<Optionscode>

MontagefuB FB... allein: RCP2-FB-GRM

Achsenhalterung SB... allein: RCP2-SB-GRM

* Die GroBe der Montagefiisse/Achshalterungen lassen sich am Ende des RoboCylinder Gesamt-Katalogs nachlesen.



Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iber

unsere Internetseite herunterladen. WWW.EU.I'DI]DW"ndBI'.de .

* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.
* Die Abbildung unten zeigt die Reinraum-Ausfuihrung. Bei der Staubschutz-Ausfithrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss.
* Das Anschlusskabel an der Achse ist kein Roboterkabel.

Hinweis
* Das @3H7-Bohrloch ist

fur die Finger-Verortung }
zu verwenden. '
LM
Finger-Offnen/SchlieBen-Schraube i ,Eij =
4-M4 o I I
(wie gegeniberliegende Seite) ;8'5 _ ! \\ N = ! ;
E o/ h J‘ IAD
== b 4 [ wl © S
.‘:‘#L%“" ‘ v ) N o T~
/ L ~
03H7 Bohrung*, 4l 9| \_] =
[ 29 L-formiger Vakuum-Anschluss
51 (max. Greifpunkt) (Referenz-Position ~ * Fiir die Moment-Berechnung gilt
fur Moment)' diese Position als Bezugspunkt

Luft-Vakuum-Anschluss (Absaugrohr-AuBendurchmesser 96)
Bei der Staubschutz-Ausfilhrung (RCP2W) fehlt dieser Anschluss.

(15)
e
108
60.5 475 | /. o 2
18 36 65 ,/"“‘\ Zs
i i \[ | 203 ‘§% Tiefe 2.5 §§
' 5 (wie gegeniiberliegende Seite) > § 4-M4 Tiefe 6
[ ! o)
o
Al 03 5" Tiete 2.5 g
A
@
—
Gummi-Abdeckung ) 4-M4 Tiefe 8
Material: Polychloropren-Gummi (schwarz) 93 +% % Tiste 2.5 (wie gegentiberliegende Seite)
(wie gegeniiberliegende Seite) 0.62
Passende Steuerungen
Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverbrauch
- Positionertyp basiert auf
3-Punkt-Pneumatik- - h N
MSEP-@-®-~-1D-2-0 (Hinweis PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte Hinweis
Mehrachstyp (PEA-Spez.) m &-020 ) 8 Achsen ansc%lieﬂbar MSEé’-LC ersgheint
- Positioniertyp ist fiir passendes in Kurze mit
Positionier-Mehrachstyp MSEP-@-@---@-0-0 (Hinweis) | Feldnetzwerk vorbereitet, bis zu| 256 Punkte CE-Konformitat.
(Feldnetzwerk-Spezifikation) 8 Achsen anschlieBbar
Hochleistungs- Positionertyp basiert auf PEA-
Positioniertyp PCON-CA-28P®-D-2-0 Steuerung, mit Hochleistungstreiber 2 AL
Hochleistungs- e Pl M- Pulstreibertyp fiir Eingangspulse,
Pulstreibertyp FCON-CA-28PWAI-PL-L1-2-0 mit Hochleistungstreiber - Siehe
Hochleistungs- e D0 Netzwerktyp unterstiitzt 8 Haupt-Feld- RoboCylinder
Netzwerktyp PCON-CA-28PG-@-0-0 netzwerke, mit Hochleistungstreiber TEDIRITE De24v Gesamt-
! - ; ! ; Katalog.
Pulstreibertyp mit spez. - DI 92PN Pulstreibertyp, der einen differen-
differ. Leitungstreiber i PCON-PL-28PI--2-0 tiellen Leitungstreiber unterstiitzt
Pulstreibertyp mit L PN Ao Pulstreibertyp, der einen
spez. offener Kollektor ) PCON-P0-28PI-®-2-0 offenen Kollektor unterstiitzt
Serieller y Passender serieller
Kommunikationstyp l FCON-SE-28FI-N-0-0 Kommunikationstyp EIALALE
Programm- T Programmierbarer Typ, der bis
steuerungstyp II PSEL-CS-1-26P1-D-2-0 202 Achsen steuern kann | 1000 FUTKIe

* Modell-Code fiir PSEL-1-Achs-Spezifikation. * @ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).  * @ bezeichnet den G/LC-Typ. Beim LC-Typ sind bis zu 6 Achsen anschlieBbar.  * (] bezeichnet den Code filr die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
* 3 bezeichnet die Achs-Anzahl (1~8).  * @ bezeichnet den Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.  * ® bezeichnet den Enkoder-Typ. Eingabe von WAI steht fur die Inkremental-Spezifikation, von SA fiir die Einfach-Absolut-Spezifikation.



RC P 2W G R3 S S RoboCylinder Staubschutz-Ausfiihrung, 3-Finger-Greifer,
n Kleiner Schlitten-Typ, Achsbreite 62 mm, Schrittmotor

'mf‘“‘a ';Cc':}zg\',‘— GR3SS— I — 28P — 30 — 10 — — —
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Ubersetzung—  Hub — glaesus:rl:l(r'lz —  Kabellinge ——  Optionen
RCP2CR: Reinraum I: Inkremental 28P: 281 GroBe 30: 1/30 10: 10 mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Kein Kabel FB:Montagefu
RCP2W : Staubschutz Schrittmotor Ubersetzung (5 mm per PSEL P:1m SB:Achsenhalterung
Seite) P3: PCON-CA S:3m VL: L-formiger
PMEC/PSEP M: 5 m Vakuum-Anschluss
MSEP XOO : Spezif. Lange
ROICI : Roboterkabel

MEinstellung der Greifkraft
C € Abhangig von der erforderlichen Schubbewegung kann die Greifkraft (Haltekraft) beliebig

innerhalb der Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
quent-Referenzposition

F = * Die Geschwindigkeit
O beim Zugreifen (Driicken)
ist mit 5 mm/s fix.

]
NI

* Der Abstand L1 von der Moment-Referenzposition sollte im Betrieb unter 50 mm liegen.
* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen Wert Null fur L.
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraft aus der Summe aller Greiffingerkrafte ergibt.

35
Luft-Vakuum-Anschluss 30
= 25
=
* Die Abbildung oben zeigt die Reinraum-Ausfithrung. § 20 /’
Bei der Staubschutz-Ausfiihrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss. % 15
® 10
(1) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte aller Finger am Greifpunkt 0 /
ON und bei einem Uberhang von 0. Bezliglich des Zuladungsgewichts eines zu trans- 5
N *,\ portierenden Werkstiicks siehe Erklarung rechts. 0
* Der Greifpunkt 0 sollte der Moment-Referenzposition in der Zeichnung entsprechen. 0 10 20 Stronigrenzwe‘:?("/ ) 50 60 70
o
(2) Fur die Auswahl des passenden Greifer-Modells siehe ,,Auswahlverfahren (Greifkraft)“
am Ende des RoboCylinder Gesamtkatalogs. . . .
) ,y ) 9 ) * Der im Diagramm ablesbhare Kraft-Referenzwert kann um bis zu 15 % von
(3) Die Nennbeschleunigung wéahrend der Bewegung betragt 0,3 G. der tatsachlichen Greifkraft abweichen

Modellspezifikationen

EMax. Greifkraft und Hub WHub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit / Ansaugrate
Modell Ubersetzung| M. G(r’\le)ifkraft ::I“”rg T Hub (:"21) Ansaugrate (*)
RCP2CR-GR3SS-I-28P-30-10- [T (2)- (&) " » “ 30 e 10 Nimin
RCP2W-GR3SS-1-28P-30-10- [T-[2- (3] Caposiel ) G * FieReinrum-Auslfrung

Erkarung der Ziffern: Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode Ausfihrung Reinraum { Staubschutz
Antrigbssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Standardkabel S (3m) Spiel je Finger unter 0.3 mm (konstante Federvorspannung)
M (5m) Leerweg 0.1 mm oder weniger pro Seite
X06 (6m) ~X10 (10m) Zyléss. statisches Lastmoment Ma: 3.8 N-m  Mb: 3.8 N-"m Mc: 3.0 N-m
Speziallingen X11 (11m) ~X15 (15m) Fihrung Kreuzrollenfuhrung
X16 (16m) ~X20 (20m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)] =
RO1 (1m) ~RO3 (3m) Schutzart — | P50
RO4 (4m) ~R05 (5m) Gewicht 0.7 kg
Roboterkabel (*) RO6 (6m) ~R10 (10m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, 20~85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~R15 (15m)

R16 (16m) ~R20 (20m)
* Das Standardkabel fur passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel.

Name Code
MontagefuB FB
Achsenhalterung SB
L-formiger Vakuum-Anschluss (nur Reinraum-Ausfiihrung) VL

<Optionscode>

MontagefuB FB... allein: RCP2-FB-GR3S

Achsenhalterung SB... allein: RCP2-SB-GR3S

* Die GroBe der Montagefiisse/Achshalterungen lassen sich am Ende des RoboCylinder Gesamt-Katalogs nachlesen.

/



Abmessungen

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

unsere Internetseite herunterladen.

* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.
* Die Abbildung unten zeigt die Reinraum-Ausfithrung. Bei der Staubschutz-Ausfithrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss.

* Das Anschlusskabel an der Achse ist kein Roboterkabel.

/

+0.05
0 0

o/
2 | 005

Detailansicht von A (2:1)

40 (max. Greifpunkt) 10 (Referenz- * Firr die Moment-Berechnung gilt
N ! " 'Position fur M t) diese Position als Bezugspunkt
L-formiger Vakuum-Anschluss osition fur Moment) - di . Zugspu

2-03 ‘3% Tiefe 3

(wie gegeniiberliegende Seite)

.

4-M5 Tiefe 8
(wie gegenilberliegen:

Luft-Anschluss (o) H|H||H||H|H||lm JC 1@
* Staubschutz-Ausfiihrung (RCP2W) ohne diesen Anschluss. I =
£
62 50 70 2E 3-M4
48 Gummi- =8 (Effektive Tiefe 6)
h Abdeckung £c Blindkappe
4-g4.5 i ) ) S E (Stellschraube M4x4)
— 3-M3 Tiefe 8 2 28
~ Montageflache =
o —_ »‘\‘/Q °
g = g
Q ~ H
= S
- pe ® T\L
w0
" 0 4005 !
Montageflache od 2-3 "o Tiefe 3
(wie gegenilberliegende Seite) ‘ ‘(wie gegenilberliegende Seite)
[=2]
8 117.5
120
07
Passende Steuerungen
Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. - Spannung  Stromverbrauch
g g - Positionertyp basiert auf
Mipuﬂm P"%g;?gk MSEP-@-®-~-D-2-0 (Hinweis) PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte (Hinweis)
ehrachstyp (PEA-Spez.) 8 Achsen anschlieBbar MSEP-LC erscheint
I Positioniertyp ist fir passendes in Kiirze mit
F;ﬁz|t|(g1;rli\nsehr§fg&stﬁyp MSEP-@-®-~-@®-0-0 (Hinweis) Feldnetzwerk vorbereitet, bis zu| 256 Punkte CE-Konformitat.
(Feldnetzwerk-Spezifikation) 8 Achsen anschlieBbar
nleist Positionertyp basiert auf PEA- 512 Punkte
Positioniertyp
Hochleistungs- e Bl o Pulstreibertyp fir Eingangspulse,
Pulstreibertyp PCON-CA-28PWAI-PL-[1-2-0 mit Hochleistungstreiber - Siehe
Hochleistungs- e oy Netzwerktyp unterstiitzt 8 Haupt-Feld- RoboCylinder
Netzwerktyp PCON-CA-28PC-@-0-0 netzwerke, mit Hochleistungstreiber Hat) AU S Gesamt-
Katalog.

Pulstreibertyp, der einen differen-

Pulstreibertyp mit spez. Pl -28P|()-0..
PCON-PL-28PI-D-2-0 tiellen Leitungstreiber unterstiitzt

differ. Leitungstreiber

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp mit
PCON-PO-28PI-(D-2-0 offenen Kollektor unterstiitzt

spez. offener Kollektor

Passender serieller 64 Punkte

Serieller
PRI AL Kommunikationstyp

Kommunikationstyp

Programmierbarer Typ, der bis 1500 Punkte

Programm-
PSEL-CS-1-28PI-(D-2-0 zu 2 Achsen steuern kann

steuerungstyp

Hochleistungs-
E PCON-CA-28P®-(D-2-0 Steuerung, mit Hochleistungstreiber

* @ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).  * @ bezeichnet den G/LC-Typ. Beim LC-Typ sind bis zu 6 Achsen anschlieBbar.  * (] bezeichnet den Code filr die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* Modell-Code fiir PSEL-1-Achs-Spezifikation.
* ® bezeichnet den Enkoder-Typ. Eingabe von WAI steht fiir die Inkremental-Spezifikation, von SA fir die Einfach-Absolut-Spezifikation.

* 3 bezeichnet die Achs-Anzahl (1~8).  * @ bezeichnet den Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.



RC P 2W G R3 S M RoboCylinder Staubschutz-Ausfiihrung, 3-Finger-Greifer,
= Mittlerer Schlitten-Typ, Achsbreite 80 mm, Schrittmotor

"SV:]':‘if"ILa ';Cc':}zfn',‘— GR3SM— | — 42P — 30 — 14 — — —
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Ubersetzung—  Hub — gizsus;m; —  Kabellinge ——  Optionen
RCP2CR: Reinraum I: Inkremental 42P: 421 GroBe 30: 1/30 14:14 mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Kein Kabel FB:Montagefu
RCP2W : Staubschutz Schrittmotor Ubersetzung (7 mm per PSEL :1m SB:Achsenhalterung
Seite) P3: PCON-CA S:3m VL: L-formiger
PMEC/PSEP M: 5 m Vakuum-Anschluss
MSEP XOO : Spezif. Lange
ROICI : Roboterkabel

MEinstellung der Greifkraft
ROHS - Abhangig von der erforderlichen Schubbewegung kann die Greifkraft (Haltekraft) beliebig

innerhalb der Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.

quent-Referenzposition

F = * Die Geschwindigkeit
O beim Zugreifen (Driicken)
ist mit 5 mm/s fix.

]
NI

* Der Abstand L1 von der Moment-Referenzposition sollte im Betrieb unter 80 mm liegen.
* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen Wert Null fur L.
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraft aus der Summe aller Greiffingerkréfte ergibt.

130
120
Luft-Vakuum-Anschluss 100
£
* Die Abbildung oben zeigt die Reinraum-Ausfihrung. = 80
Bei der Staubschutz-Ausfithrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss. = 60
S
< 40 =
(1) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte aller Finger am Greifpunkt 0
o N und bei einem Uberhang von 0. Beziiglich des Zuladungsgewichts eines zu trans- 20
] *,\ portierenden Werkstiicks siehe Erklarung rechts. 0
* Der Greifpunkt 0 sollte der Moment-Referenzposition in der Zeichnung entsprechen. 0 10 20 Strori(;renzw:r(t) %) 50 60 70
o
(2) Fur die Auswahl des passenden Greifer-Modells siehe ,,Auswahlverfahren (Greifkraft)“
am Ende des RoboCylinder Gesamtkatalogs. . . .
) ,y ) 9 ) * Der im Diagramm ablesbhare Kraft-Referenzwert kann um bis zu 15 % von
(3) Die Nennbeschleunigung wéahrend der Bewegung betragt 0,3 G. der tatsichlichen Greifkraft abweichen

Modellspezifikationen

EMax. Greifkraft und Hub W Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit / Ansaugrate

- Max. Greifkraft Hub Hub 10 *
Modell Ubersetzung ) ) e i) Ansaugrate (*)
RCP2CR-GR3SM-I-42P-30-14-[D-[2-[3) 102 " 30 o et 10 Ni/min
30 ) )
(34 pro Seite) (7 pro Seite) - K R
RCP2W-GR3SM-I-42P-30-1 4___ Fur Reinraum-Ausfithrung

Erkarung der Ziffern: Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode Ausfihrung Reinraum { Staubschutz
Antrigbssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
P (1m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Standardkabel S (3m) Spiel je Finger unter 0.3 mm (konstante Federvorspannung)
M (5m) Leerweg 0.1 mm oder weniger pro Seite
X06 (6m) ~X10 (10m) Zulass. statisches Lastmoment Ma: 6.3N-m  Mb: 6.3N-m Mc: 5.7 N-m
Speziallangen X11 (11m) ~X15 (15m) Fuhrung Kreuzrollenfilhrung
X16 (16m) ~X20 (20m) Reinraumklasse 1S0-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)] —
RO (1m) ~R03 (3m) Schutzart — | IP50
R04 (4m) ~R05 (5m) Gewicht - 1.3kg i i
Roboterkabel (*) RO6 (6m) ~R10 (10m) Zulass. Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, 20~85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~R15 (15m)
R16 (16m) ~R20 (20m)

* Das Standardkabel fir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel.

Name Code
MontagefuB FB
Achsenhalterung SB
L-formiger Vakuum-Anschluss (nur Reinraum-Ausfilhrung) VL

<Optionscode>

MontagefuB FB... allein: RCP2-FB-GR3M

Achsenhalterung SB... allein: RCP2-SB-GR3M

* Die GroBe der Montagefiisse/Achshalterungen lassen sich am Ende des RoboCylinder Gesamt-Katalogs nachlesen.
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Abmessungen

Sie kbnnen CAD-Zeichnungen iiber

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.

* Die Abbildung unten zeigt die Reinraum-Ausfithrung. Bei der Staubschutz-Ausfithrung fehlt der Luft-Vakuum-Anschluss.
* Das Anschlusskabel an der Achse ist kein Roboterkabel.

Detailansicht von A (2:1)

68 (max. Greifpunkt)

12 (Referenz-
Position fir Moment)

* Fur die Moment-Berechnung gilt
diese Position als Bezugspunkt

L-formiger Vakuum-Anschluss

2-03 §% Tiefe3
(wie gegeniiberliegende Seite)
4-M6 Tiefe 12
(wie gegeniiberliegende Seite)
Luft-Anschluss (24)
* Staubschutz-Ausfihrung (RCP2W) ohne diesen Anschluss. 15)
3-M4 Tiefe 8 t?ﬁ s
80 Gummi- o E (Effektive Tiefe 7)
4-05.5 62 umm 59 78 =g
4000 Abdeckung 5><____ 1 % 153 Blindkappe
il 6 ‘.1 S\H G (Stellschraube M5x6)
il / === Montagefliche & €
2N/ B s
"T’ \ >
. I 2
h,, AN & B ® 3
& Al 7 4
L ‘ F
(=]
9 g | g
- L N
o 3
0 <! -
©w _ A
005 T
2 Montageflache 23 ' Tiefe3
& (wie gegeniberliegende Seite) (wie gegeniiberliegende Seite)
134.5
137
13
Passende Steuerungen

Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos.  Spannung  Stromverbrauch
' . . Positionertyp basiert auf o
P MSEP-@-@-~-D-2-0 (Hinweis) PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte (Hinweis)
ehrachstyp (PEA-Spez) m 8 Achsen anschlieBbar MSEP-LC erscheint
- Positioniertyp ist fiir passendes in Kiirze mit
Positionier-Mehrachstyp MSEP-@-®-~-@-0-0 (Hinweis) Feldnetzwerk vorbereitet, bis zu| 256 Punkte CE-Konformitat.
(Feldnetzwerk-Spezifikation) 8 Achsen anschlieBbar
Hochleistungs- Positionertyp basiert auf PEA-
Positioniertyp PCON-CA-42P®-(D-2-0 Steuerung, mit Hochleistungstreiber| 912 Punkte
Hochleistungs- e Iy Pulstreibertyp fur Eingangspulse,
Pulstreibertyp PCON-CA-42PWAI-PL-[1-2-0 mit Hochleistungstreiber - Siche
Hochleistungs- 1 e ey Netzwerktyp unterstiitzt 8 Haupt-Feld- RoboCylinder
Netzwerktyp PCON-CA-12P®-@-0-0 netzwerke, mit Hochleistungstreiber 0 P DG24v Gesamt-
: B : : : Katalog.
Pulstreibertyp mit spez. o DI oo Pulstreibertyp, der einen differen-
differ. Leitungstreiber EJ PCON-PL-42P1-(D-2-0 tiellen Leitungstreiber unterstiitzt
Pulstreibertyp mit ] DO49PI(T.0- Pulstreibertyp, der einen
spez. offener Kollektor PCON-P0-42PI-(-2-0 offenen Kollektor unterstuitzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikationstyp I U SRR Kommunikationstyp SRl
Programm- T Programmierbarer Typ, der bis
steuerungstyp II PSEL-05-1-42P1-D-2:0 20 2 Achsen steuern kann | 200 Punkie

* Modell-Code fir PSEL-1-Achs-Spezifikation.

* @ bezeichnet die Achs-Anzahl (1~8).

* @ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* @ bezeichnet den Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.

* @ bezeichnet den C/LC-Typ. Beim LC-Typ sind bis zu 6 Achsen anschlieBbar.

* [ bezeichnet den Code filr die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
* ® bezeichnet den Enkoder-Typ. Eingabe von WAI steht fur die Inkremental-Spezifikation, von SA fur die Einfach-Absolut-Spezifikation.
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