1A] =

Quality and Innovation
RCP2CR-RT
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RoboCylinder-Programmerweiterung
der RCP2-Rotationsachsen
um Reinraum- und staub-

geschiitzte Ausfiihrungen
nach |

Baureihen-Eigenschaften

1 Neue Reinraum- und Staub-/Spritzwasserschutz-Varianten

Erfillen Erfillen
B Reinraum- und staub-/spritzwassergeschitzte Ausflihrungen erganzen nun das
Produktsortiment der Rotationsachsen.
Eine jeweils fiir die Arbeitsumgebung geeignete kann ausgewahlt werden.

Wofiir Reinheitsklasse steht ... = Wofiir IP steht ... | P53 fL
1SO-Klasse 5 und ISO-Klasse 4 sind " Die Schutzart durch @a Sfeirfsf;iru 'e';aﬁij'lﬂﬁfe g;g;rh‘“‘ﬁg;saggigi;i;;
Klassifizierungsbeispiele fiir die Raumreinheit. - ein wasser- und negativen Einfluss.
ISO-Klasse 4 (0,1 pm) kennzeichnet eine staubgeschitztes 1. Ziffer ... ?gg:%gza:ln Bertihrung und
Umgebung mit max. 10000 Staubpartikeln Gehéuse nach Das Eindringen von Staub wird nicht vollig verhindert;

. . 3 dessen Menge ist aber nicht ausreichend genug, um
von min. 0,1 um-GroBe pro 1 m*-Raum. e IEC-Norm. einen einwandfreien Anlagenbetrieb zu geféhrden.

2 Merkmale von RoboCylinder-Rotationsachsen

RoboCylinder Rotationsachsen besitzen herausragende Funktionen und Eigenschaften wie unten gezeigt.

Geschwindigkeit und Beschleunigung steuerbar Vielfache Punkte positionierbar Festgelegte Wegstrecken verfahrbar

Weiches Anfahren und Halten ist moglich. Fir die Positionierung sind 512 Punkte nutzbar. Auf leichte Weise kann eine Drehbewegung mit
festen Winkel-Schritten durchgefiihrt werden.

Zonenausgangs-Signal moglich Geschwindigkeit im Betrieb anderbar Pausen-Eingabe maoglich

Fir einen beliebigen Hub-Bereich kann ein Die Geschwindigkeit kann im laufenden Betrieb Durch Sendung eines Pause-Signals kann die
Ausgangs-Signal definiert werden. erhoéht und gesenkt werden. Bewegung angehalten und fortgefiihrt werden.

3 GroBe Typen-Bandbreite

® Grof3e: 3 GroBen-Typen saviomioe | Kleiner Typ Mittlerer Typ GroBer Typ
@ Bauform: 2 Bauform-Typen
(Vertikal- und Horizontal-Typ) Verti-
® Rotationsbereich: 2 Rotations-Typen kaler
(330°- und Multi-Rotations-Typ) Typ

Hori-
zontaler

Typ

Rotation




Produktlibersicht

: . Arbeits-  Achs- Max. Drehmoment (Nsm)  sjehe
Baureihe Modelltyp AuBenansicht bereich  preite  (hersetoung Ubersetzung Ubersetzung  Seite
1/20 1/30 1/45
) RTBS e 330
Ve_lr_tlkal- & 260 45 mm S3
S P rmesL . (Multi-
‘g Rotation) _ 0.24 0.36
@ Hori- | RTCS e 330
* | zontal- W 20| 68mm S5
Typ RTCSL (Multi-
Rotation)
Reinraum _ RTB > 330
RCP2CR Vertikal- 50 mm S7
> RTBL Ml
Staubschutz/ § otation) 1.1 1.7 -
()
Spritzwasserschutz | & Hori- | RTC 330
RCP2W = | zontal- 81 mm 5.9
360
Typ RTCL (Multi-
Rotation)
) RTBB 330
Ve_lr_tlkal- . 76 mm S.11
YP | RBBL (Ml
Rotation)
3 4.6 =
Hori- | RTCB 330
zontal- 360 114 mm S.13
Typ | RTCBL (Multi-
Rotation)

Einsetzbare Steuerungen

1-Achs-Positionier-
steuerung

PCON-CA

Mehr-Achs-Positioniersteuerung

MSEP-C

Mehr-Achs-Positionier-
steuerung mit
SPS-Funktion
MSEP-LC (¥)

(*) MSEP-LC in Kiirze mit CE-Konformitat.

Mehr-Achs-Programm-

steuerung

MSEL-PG




RCP2CR-RTBS/RTBSL

RCP2W-RTBS/RTBSL

RoboCylinder Reinraum-Ausfiihrung, Rotationsachse,
kleiner Vertikal-Typ, Achsbreite 45 mm, Schrittmotor

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung, Rotationsachse,
kleiner Vertikal-Typ, Achsbreite 45 mm, Schrittmotor

b RCP2CR — — — — — — —

WModell- — peoow — [ I 20P ] ] ] [ ] ]
spezifika- . o X Passende " .
onen Baureihe — Typ — Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel — Simgarg Kabellinge —  Optionen

RTBS: 330° I: Inkremental 20P:Schrittmotor  30: Ubersetzung 330:330° P1: PCON-CY/PL/PO/SE N:Kein Kabel ~ NM: Umgekehrte
Rotation *Modelziffer ,I" 2000 GroRe 1/30 (nur RTBS) PSEL P:1m Rotation
RTBSL: Multi- T 45: Ubersetzung 360:360° P3: PCON-CA 5:3m SA: Adapterschaft
Rotation Absolut-Einheit. 1/45 (Multi-Rotation, ~ PMEC/PSEP M:5m TA: Adapterplatte
nur RTBSL) MSEP/MSEL XO0O: Spezif. Lange
ROO: Roboterkabel

B Korrelationsdiagramm Drehmoment, zuldssiges
Tragheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
RoH
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(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie das Drehmoment- 2 2523
Diagramm rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebsgeschwindigkeit erreicht werden kann. = 2
wv
(2) Das zulassige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstlicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit. '09)3 NE L:-
Verwenden Sie das Tragheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Tragheits- an
moment fiir den Betrieb innerhalb der zuldssigen Werte liegt. 1:" ; 0'3
N &
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,2 G. 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
(4) Der Multi-Rotationstyp im Index-Modus kann nicht mit den Steuerungen PMEC/PSEP/MSEP betrieben werden. Dreh-Geschwindigheit (75

Modellspezifikationen

Uber- Max. Dreh- Zuléssiges Dreh- | M Ubersetzung and max. Geschwindigkeit
Modell moment | Tragheitsmoment | winkel :

setzung (N-m) (kg-m) ) Drehwinkel 330/360

RCP2[(D]-RTBS-1-20P-30-330-[@) 1730 0.24 0.0023 Ubersetzung 0
330 1/30 400
RCP2[(D]-RTBS-1-20P-45-330-[@)]- 1/45 0.36 0.0035 T 266
RCP2[(D]-RTBSL-1-20P-30-360-[ @] 1730 0.24 0.0023 o (Eimheit;*/)
360 (*

RCP2[(D]-RTBSL-1-20P-45-360-[@].[®)]-[@ 1/45 0.36 0.0035

Erkarung der Ziffern: Baureihe Passende Steuerung Kabellange Optionen * max. Arbeitsbereich: + 9999°

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnun Beschreibung
Typ Kabelcode 9 Reinraum [ Staub-/Sprit hiitzt
Antriebssystem Hypoidgetriebe
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.05°
Standardkabel S (3m) Homing-Genauigkeit max. £0.05° (RTBS) / max. +0.05° (RTBSL)
M (5 m) Spiel +0.1°
X06 (6 m) ~X10 (10 m) Zuldssige Haltekraft 30N
Spezialléngen X11 (11 m)~X15(15m) Zulassiges Lastmoment 3.6 N'm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m Zulassige Temperatur / A0°C b . .
R0t §1 = )~ nos (; = ) Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~R05 (5.m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) -
m) ~ m, ;
~ Schnellverbindung (Absaugrohr- _
Roboterkabel (*) R06 (6 m) ~R10 (10 m) Vakuum-Anschluss AuBendurchmesser 86 mm)
R11 (11 m) ~R15 (15 m) Vakuum-Volumenstrom 10 NI/min -
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Schutzart - IP54 oder gleichwertig
* Das Standardkabel fiir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel. Ansaug-/Spiilluftanschluss = Schnellverbindung (Absaugrohr-
AuBendurchmesser 6 mm)
- Ansaugrate - 15 NI/min
Gewict 06kg
Name Code Referenz
Umgekehrte Rotation NM Sihe RoboCylinder
Adapterschaft SA Gesamt-Katalog
Adapterplatte TA




Abmessungen

ichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen, WWW.€U .robocyll nder.de

Hinweis
* Die schraffierte Flache

% in der Draufsicht zeigt
_ den Drehbereich an.
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o 48 48 RCP2CR (200)
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< I 7 I Hinweis ~
In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
_ gilt fiir den Standardtyp wie auch fiir den mit umgekehrter Rotation (Option).
By Bei der Homing-Fahrt dreht in der Draufsicht der Standardtyp nach links
bis zur Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im
Normalbetrieb nach rechts.
© gg Der umgekehrte Rotationstyp dreht in der Draufsicht nach rechts bis zur

Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im Normal-
betrieb nach links.

Aus strukturellen Griinden ist es nicht méglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu andern.

23 4" Tiefe 25

J

Passende Steuerungen
Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Max. Anzahlan-  Max. Anzahl

Steuerung Ansicht steuerbarer Achsen  Positionen SFERRUG

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp . . i i
o MSEP-@-@-~-D-2-0 (Hinweis) 3 Punkte (Hinweis)
(PEA-Spezifikation) m cs8 MSEP-LC erscheint
L LC:6 in Kiirze mit
Positionier-Mehrachstyp . . "
(Feldnetzwerk-Spezifikation) MSEP-@-@-~-@-0-0 (Hinweis) 256 Punkte CE-Konformitat.
Hochleistungs-Positioniertyp PCON-CA-20P@-D-2-0 512 Punkte
DC24V
Hochleistungs-Pulstreibertyp PCON-CA-20PWAI-PL@-2-0 1 =
Hochleistungs-Netzwerktyp PCON-CA-20P@-@-0-0 768 Punkte
Programmsteuerungstyp II PSEL-CS-1-20PI-(D-2-0 2 1500 Punkte
Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG-1-20P@-D-2-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie) Einphasig
[ 4 30000 Punkte| AC100V ~

Programmsteuerungs-Mehrachstyp d AC230V
(Feldnetzwerk-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG -1-20P®-@-0-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie)
Weitere anschlieBbare Steuerungen PSEP, PMEC, PCON-CY/PL/PO/SE

* Modell-Code fiir PSEL/MSEL-1-Achs-Spezifikation.  * (D E/A-Typ (NP/PN).  * @ Anzahl der Achsen.  * @ Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.
* @ Enkoder-Typ (WAI: Inkremental / SA: Einfach-Absolut). WAI und SA sind jedoch nicht zugleich fiir MSEL nutzbar. * & Standard-Typ (C) oder SPS-Funktions-Typ (LC).
* @ Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).



RCP2CR-RTCS/RTCSL

RCP2W-RTCS/RTCSL

RoboCylinder Reinraum-Ausfiihrung, Rotationsachse,
kleiner Horizontal-Typ, Achsbreite 72 mm, Schrittmotor

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung, Rotationsachse,
kleiner Horizontal-Typ, Achsbreite 72 mm, Schrittmotor

b RCP2CR —
Miodel g — [
spezifika- N
Tonen Baureihe Typ

RTCS: 330°-
Rotation
RTCSL: Multi-
Rotation

I 20p — [ | — |

| — [

Passende

Enkodertyp — Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel — Simgarg Kabellinge —  Optionen
I: Inkremental 20P:Schrittmotor  30: Ubersetzung 330:330° P1: PCON-CY/PL/PO/SE N:Kein Kabel ~ NM: Umgekehrte
*Modelziffer ,I" 2000 GroRe 1/30 (nur RTCS) PSEL P:1m Rotation
T 45: Ubersetzung 360:360° P3: PCON-CA 5:3m SA: Adapterschaft
Absolut-Einheit. 1/45 (Multi-Rotation, ~ PMEC/PSEP M:5m TA: Adapterplatte
nur RTCSL) MSEP/MSEL XO0O: Spezif. Lange

ROO: Roboterkabel

CE [Rotis

*Can be installed with
above orientations.

(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie das Drehmoment-
Diagramm rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebsgeschwindigkeit erreicht werden kann.

B Korrelationsdiagramm Drehmoment, zuldssiges

Tragheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
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(2) Das zulassige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstlicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
Verwenden Sie das Tragheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Tragheits-
moment fiir den Betrieb innerhalb der zuldssigen Werte liegt.

o
T

Zulassiges Tragheitsmoment

(x107m?)

=

o

50 100 150 200 250 300

Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrégt 0,2 G. 350 400 450

(4) Der Multi-Rotationstyp im Index-Modus kann nicht mit den Steuerungen PMEC/PSEP/MSEP betrieben werden.

Modellspezifikationen

Uber- Max. Dreh- Zuléssiges Dreh- | M Ubersetzung and max. Geschwindigkeit
Modell setzung m(t')\rr:)nt Trﬁgh(e':;s.l:‘?ment wi(r:;(el Drehwinkel 3301360
RCP2[(D]-RTCS-1-20P-30-330-[@) 1730 0.24 0.0023 Ubersetzung 0
RCP2[(D]-RTCS-1-20P-45-330-[@)]-[®)] 1/45 0.36 0.0035 0 L 209
RCP2[(D]-RTCSL-1-20P-30-360-[@)] 1730 0.24 0.0023 ) (Eimheit;*/)
RCP2[(D]-RTCSL-1-20P-45-360-@)]-[®)]-[@] 1/45 036 0.0035 3600

* max. Arbeitsbereich: + 9999°

Erkérung der Ziffern: Baureihe Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode Reinraum [ Staub-/Sprit hiitzt
Antriebssystem Hypoidgetriebe
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.05°
Standardkabel S (3m) Homing-Genauigkeit max. £0.05° (RTCS) / max. +0.05° (RTCSL)
M (5 m) Spiel +0.1°
X06 (6 m) ~X10 (10 m) Zuldssige Haltekraft 30N
Spezialléngen X11 (11 m)~X15(15m) Zulassiges Lastmoment 3.6 N'm

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Zulassige Temperatur /

RO1 (1 m) ~R0O3 (3 m)

Feuchtigkeit

0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Roboterkabel (*) R06 (6 m) ~R10 (10 m)

Vakuum-Anschluss

Schnellverbindung (Absaugrohr-
AuBendurchmesser @6 mm)

R11 (11 m) ~R15 (15 m)

Vakuum-Volumenstrom

10 NI/min

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Schutzart

IP54 oder gleichwertig

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

Ansaug-/Spiilluftanschluss

Schnellverbindung (Absaugrohr-
AuBendurchmesser 6 mm)

Ansaugrate

15 NI/min

Gewicht

0.54 kg

Name Code Referenz
Umgekehrte Rotation NM Sihe RoboCylinder
Adapterschaft SA Gesamt-Katalog
Adapterplatte TA




Abmessungen

ichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Hinweis
* Die schraffierte Flache
in der Draufsicht zeigt

den Drehbereich an.
Luft-Anschluss
Absaugrohr AD. 06 mm 1 f RCPICR 200) |
" D. l% ‘ RCP2W (2000) ‘
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e T @37 (3]")mife 3 48 N3 Tife 55
e BN 033 Tiefe 25
(78)
936 h7 (Soos Sicherstellung von min. 100 mm
‘ 0206 (4%
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2/alg I Hinweis ~
ST I 3 In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt fiir den Standardtyp wie auch fiir den mit umgekehrter Rotation (Option).
~| Bei der Homing-Fahrt dreht in der Draufsicht der Standardtyp nach links
v 28 bis zur Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im
45) 69 45) Normalbetrieb nach rechts.
033 Tiefe 25 M3 Tiefe 25 Der umgelfehrte Rotationstyp dreht in der Draufsicht nach rechts bis zur
Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im Normal-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Griinden ist es nicht méglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu andern.
J
Passende Steuerungen

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Max. Anzahlan-  Max. Anzahl

Steuerung Ansicht Modell steuerbarer Achsen| Positionen Spannung
3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp S e . . (Hinweis)
(PEA-Spezifikation) MSEP-®-@-~-@-2-0 (Hinweis) s 3 Punkte MSEP.LC erecheint

L LC:6 in Kiirze mit
Positionier-Mehrachstyp . . -
(Feldnetzwerk-Spezifikation) MSEP-@-@-~-@-0-0 (Hinweis) 256 Punkte CE-Konformitat.
Hochleistungs-Positioniertyp PCON-CA-20P@-D-2-0 512 Punkte

DC24V

Hochleistungs-Pulstreibertyp PCON-CA-20PWAI-PL@-2-0 1 -
Hochleistungs-Netzwerktyp PCON-CA-20P@-@-0-0 768 Punkte
Programmsteuerungstyp II PSEL-CS-1-20PI-(D-2-0 2 1500 Punkte
Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezifikation)
Global-Version ) MSEL-PG-1-20P@®-D-2-4
(Spezifikation gemaB Sicherheitskategorie) Einphasig

[ 4 30000 Punkte| AC100V ~
Programmsteuerungs-Mehrachstyp g AC230V
(Feldnetzwerk-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG -1-20P®-@-0-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie)
Weitere anschlieBbare Steuerungen PSEP, PMEC, PCON-CY/PL/PO/SE

* Modell-Code fiir PSEL/MSEL-1-Achs-Spezifikation.  *(D E/A-Typ (NP/PN).  * (@ Anzahl der Achsen.  * @ Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.
* (@ Enkoder-Typ (WAI: Inkremental / SA: Einfach-Absolut). WAI und SA sind jedoch nicht zugleich fiir MSEL nutzbar. * ) Standard-Typ (C) oder SPS-Funktions-Typ (LC).
* @ Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).



RCP c R R R RoboCylinder Reinraum-Ausfiihrung, Rotationsachse,
2 . TB/ TBL mittlerer Vertikal-Typ, Achsbreite 50 mm, Schrittmotor

RCPZW RTB / RTB L RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung, Rotationsachse,
- . . . .
mittlerer Vertikal-Typ, Achsbreite 50 mm, Schrittmotor
- RCP2CR — — — — — — — —

M Modell Repzw | I 28P ] ] ] [ ] []
spezifika- . o X Passende " .
onen Baureihe — Typ — Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel — Simgarg Kabellinge —  Optionen

RTB: 330°- I: Inkremental 28P:Schrittmotor  20: Ubersetzung 330:330° P1: PCON-CY/PL/PO/SE N:Kein Kabel ~ NM: Umgekehrte
Rotation *Modelziffer ,I" 280 GroRe 1/20 (nur RTB) PSEL P:1m Rotation
RTBL: Multi- T 30: Ubersetzung 360:360° P3: PCON-CA 5:3m SA: Adapterschaft

Rotation Absolut-Einheit. 1/30 (Multi-Rotation, ~ PMEC/PSEP M:5m TA: Adapterplatte
nur RTBL) MSEP/MSEL XO0O: Spezif. Lange
ROO: Roboterkabel

B Korrelationsdiagramm Drehmoment, zuldssiges
Tragheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
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(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie das Drehmoment- 2 Ubersetzung 1/3
Diagramm rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebsgeschwindigkeit erreicht werden kann. = 1
(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstiicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit. g <10 o /iJ
Verwenden Sie das Tragheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Tragheits- ° TE 5 —
moment fiir den Betrieb innerhalb der zuldssigen Werte liegt. © o 0 Uberlsetzung 1/20
S
X
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrdgt 0,3 G. N =0 100 200 300 400 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°
(4) Der Multi-Rotationstyp im Index-Modus kann nicht mit den Steuerungen PMEC/PSEP/MSEP betrieben werden. refi-Geschwindiglet (s}
Modellspezifikationen
Uber- Max. Dreh- Zulassiges Dreh- m Ubersetzung and max. Geschwindigkeit
Modell moment | Tragheitsmoment | winkel i
setzun Drehwinkel
9 (Nem) (kg~m) ©) 330/360

RCP2[()|-RTB-I-28P-20-330-[@)].[®)] 1720 1 0.01 0 Ubersem;n/gzo 6(;)0
RCP2[(D]-RTB-1-28P-30-330-[ @] 1/30 17 0.015 I EEE
RCP2[()|-RTBL-I-28P-20-360-[@)] 1720 1 0.01 s0 ) Bl s)
RCP2|(D]-RTBL-I-28P-30-360-[@].[®)].[@)] 130 17 0.015

Erkdrung der Ziffern: Baureihe Passende Steuerung Kabelldnge Optionen R belsbe eich i oony
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnun Beschreibung
Typ Kabelcode 9 Reinraum [ Staub-/Spritzwassergeschiitzt
Antriebssystem Hypoidgetriebe
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.01°
Standardkabel S(3m) Homing-Genauigkeit max. £0.01° (RTB) / max. +£0.05° (RTBL)
M (5 m) Spiel +0.1°
X06 (6 m) ~X10 (10 m) Zuldssige Haltekraft 50N
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m) Zulassiges Lastmoment 3.9Nm
:::: E:sm’;‘l;)é;‘gzmo)m) %:Lisﬁé%eklﬁmperatur/ 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
ROA @M ~ROSGM) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) -
m) ~ m .
Schnellverbindung (Absaugrohr-
Roboterkabel (¥) RO6 (6 m) ~R10 (10 m) Vakuum-Anschluss AuBendurchmesser @6 mm) -
R11 (11 m)~R15 (15 m) Vakuum-Volumenstrom 15 NI/min -
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Schutzart - IP54 oder gleichwertig
. - R — e _ Schnellverbindung (Absaugrohr-
Das Standardkabel fiir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel. Ansaug-/Spiilluftanschluss At s A
= Ansaugrate - 20 NI/min
Optionen Gewicht 0.96 kg
Name Code Referenz
Umgekehrte Rotation NM Siche RoboCylinder
Adapterschaft SA Gesamt-Katalog
Adapterplatte TA




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber \\\y\y ey robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

Hinweis
* Die schraffierte Flache
in der Draufsicht zeigt
den Drehbereich an.
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56 56 RCP2CR(200)

[P teas RCP2W(2000)
M4 Tiefe & = & ~ Hinweis ~

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und

gilt fiir den Standardtyp wie auch fiir den mit umgekehrter Rotation (Option).

=q = 1 Bei der Homing-Fahrt dreht in der Draufsicht der Standardtyp nach links
7[@ bis zur Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im
Normalbetrieb nach rechts.
AN Der umgekehrte Rotationstyp dreht in der Draufsicht nach rechts bis zur
12 2 a0 Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im Normal-
P47 Tiefe2s betrieb nach links.

Aus strukturellen Griinden ist es nicht moglich, die Rotationsrichtung nach

der Produktauslieferung zu éndern.

39

55

J

Passende Steuerungen
Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Max. Anzahlan-  Max. Anzahl

Steuerung Ansicht Modell Steuerbares Achsen R Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp . . Hi i
neam MSEP-@-@-~-D-2-0 (Hinweis) 3 Punkte (Hinweis)
(PEA-Spezifikation) Cs8 MSEP-LC erscheint
Positionier-Mehrachstyp MSEP-@ ~-@-0-0 (Hi is) LC:6 256 Punkt in Karze mlt
(Feldnetzwerk-Spezifikation) -©-O@-~-@-0-0 (Hinweis unkte CE-Konformitat.
Hochleistungs-Positioniertyp PCON-CA-28P@-D-2-0 512 Punkte
DC24V
Hochleistungs-Pulstreibertyp PCON-CA-28PWAI-PL@-2-0 1 =
Hochleistungs-Netzwerktyp PCON-CA-28P@-@-0-0 768 Punkte
Programmsteuerungstyp II PSEL-CS-1-28PI-(D-2-0 2 1500 Punkte
Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezifikation)
Global-Version - MSEL-PG-1-28P@®-D-2-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie) Einphasig
I 4 30000 Punkte| AC100V ~

Programmsteuerungs-Mehrachstyp . AC230V
(Feldnetzwerk-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG -1-28P@®-@-0-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie)
Weitere anschlieBbare Steuerungen PSEP, PMEC, PCON-CY/PL/PO/SE

* Modell-Code fiir PSEL/MSEL-1-Achs-Spezifikation.  *(D E/A-Typ (NP/PN).  *(@ Anzahl der Achsen.  * @ Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.
* (@ Enkoder-Typ (WAI: Inkremental / SA: Einfach-Absolut). WAI und SA sind jedoch nicht zugleich fiir MSEL nutzbar. * @) Standard-Typ (C) oder SPS-Funktions-Typ (LC).
* @ Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).



RCP CR R c R c RoboCylinder Reinraum-Ausfiihrung, Rotationsachse,
2 . T / T I- mittlerer Horizontal-Typ, Achsbreite 88 mm, Schrittmotor

RCPZW RTC / RTCL RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung, Rotationsachse,
- . . . .
mittlerer Horizontal-Typ, Achsbreite 88 mm, Schrittmotor
- RCP2CR — — — — — — — —

M Modell Repzw | I 28P ] ] ] [ ] []
spezifika- . o X Passende " .
onen Baureihe — Typ — Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel — Simgarg Kabellinge —  Optionen

RTC: 330°- I: Inkremental 28P:Schrittmotor  20: Ubersetzung 330:330° P1: PCON-CY/PL/PO/SE N:Kein Kabel ~ NM: Umgekehrte
Rotation *Modelziffer ,I" 280 GroRe 1/20 (nur RTC) PSEL P:1m Rotation
RTCL: Multi- T 30: Ubersetzung 360:360° P3: PCON-CA 5:3m SA: Adapterschaft

Rotation Absolut-Einheit. 1/30 (Multi-Rotation, ~ PMEC/PSEP M:5m TA: Adapterplatte
nur RTCL) MSEP/MSEL XO0O: Spezif. Lange
ROO: Roboterkabel

B Korrelationsdiagramm Drehmoment, zuldssiges

C € ROHS ::-.____\ : Tragheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit

e o T =
g 35 T T T T T T
. 5 ‘Z:, 3—— Ausgangs-Drehmoment —
] c
g 25
S
g 2 Ohers
. < 1.7 Ubersetzung 1/30
— = 15
An Decke| 5 - \\
*Mégliche Montagerich- & 1 T~085
tungen wie Abb. oben S 05 I —
§’ 0 Ubersetzung 1/20
<

0 100 200 300 400 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°/s)

e 35 T T T T T T
[ R . .
£ 30— Zuldssiges Tragheitsmoment  ——
(<}
£ 5
=
2 2 -
(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie das Drehmoment- 2 Ubersetzung 1/3
Diagramm rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebsgeschwindigkeit erreicht werden kann. = 1
(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstiicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit. g <10 o /iJ
Verwenden Sie das Tragheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Tragheits- ° TE 5 —
moment fiir den Betrieb innerhalb der zuldssigen Werte liegt. © o 0 Uberlsetzung 1/20
S
X
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrdgt 0,3 G. N =0 100 200 300 400 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°
(4) Der Multi-Rotationstyp im Index-Modus kann nicht mit den Steuerungen PMEC/PSEP/MSEP betrieben werden. refi-Geschwindiglet (s}
Modellspezifikationen
Uber- Max. Dreh- Zulassiges Dreh- m Ubersetzung and max. Geschwindigkeit
Modell moment | Tragheitsmoment | winkel i
setzun Drehwinkel
9 (Nem) (kg~m) ©) 330/360

RCP2[(D]-RTC-1-28P-20-330-[@)]-[@)] 1/20 11 001 o | (D 0
1/20 600
RCP2[(D]-RTC-1-28P-30-330-[@)] 1/30 17 0.015 5 400

RCP2[()|-RTCL-I-28P-20-360-[@)] 1720 1 0.01 (ELlE0)

360 (%)
RCP2|(D]-RTCL-1-28P-30-360-@].[®)].[@)] 130 17 0.015
Erkdrung der Ziffern: Baureihe Passende Steuerung Kabelldnge Optionen R belsbe eich i oony
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnun Beschreibung
Typ Kabelcode 9 Reinraum [ Staub-/Spritzwassergeschiitzt
Antriebssystem Hypoidgetriebe
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.01°
Standardkabel S(3m) Homing-Genauigkeit max. £0.01° (RTC) / max. +£0.05° (RTCL)
M (5 m) Spiel +0.1°
X06 (6 m) ~X10 (10 m) Zuldssige Haltekraft 50N
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m) Zulassiges Lastmoment 3.9Nm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) %:Lisﬁé%eklﬁmperatur/ 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
:gl El m: - ::Z g m; Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) -
m) ~ m .
Schnellverbindung (Absaugrohr-
Roboterkabel (¥) RO6 (6 m) ~R10 (10 m) Vakuum-Anschluss AuBendurchmesser @6 mm) -
R11 (11 m)~R15 (15 m) Vakuum-Volumenstrom 15 NI/min =
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Schutzart - IP54 oder gleichwertig
. - R — e _ Schnellverbindung (Absaugrohr-
Das Standardkabel fiir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel. Ansaug-/Spiilluftanschluss At s A
= Ansaugrate - 20 NI/min
Optionen Gewicht 1.04 kg
Name Code Referenz
Umgekehrte Rotation NM Siche RoboCylinder
Adapterschaft SA Gesamt-Katalog
Adapterplatte TA




Abmessungen

. 6 ichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

Hinweis
* Die schraffierte Flache
in der Draufsicht zeigt
den Drehbereich an.

05 25 RCP2CR (200)
Luft-Anschluss ‘ RCP2W (2000)
Ausschnitt A-A
- 46" Tiefe 25 |
LA
: )
& [
i ol
@ ‘ B /|
@ L ﬁ L En 2
5-M3 Tiefe 6 | 3 | 20010\ 7 =0
: %5 @3 H7('a"" ) Tiefq4. &
44 Tiefe 7 8) 5% 56 4-M4 Tiefe 8
Tt 595) 04 ‘1" Tiefe 25
- 0.025 N N
247 (§om Sicherstellung von min. 100 mm
| 011 H7 (3°%) Tiefe 10
|
: 48" Tiefe 25 05 25
ﬁ;’ L ﬁ; ! Ausschnitt B-8
Ay . ~ Hinweis ~
ol L < In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt fur den Standardtyp wie auch fiir den mit umgekehrter Rotation (Option).
N L % Bei der Homing-Fahrt dreht in der Draufsicht der Standardtyp nach links
© hd A g bis zur Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im
. ) 010‘ ourd 4'M4I'$f58 Normalbetrieb nach rechts.
04 o Tiefed5 | 56 Der umgekehrte Rotationstyp dreht in der Draufsicht nach rechts bis zur
(55 84 ) Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im Normal-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Grinden ist es nicht moglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu andern.
J
Passende Steuerungen
Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
q Max. Anzahlan-  Max. Anzahl
Steuerung Ansicht Modell steuerbarerAchsen|  Positionen Spannung
3-Punkt-Pi tik-Mehrachst " . : :
(PE:?S ez?;;aTin:) ehrachstyp MSEP-@-@-~-D-2-0 (Hinweis) 3 Punkte (Hinweis)
p cs MSEP-LC erscheint
L LC:6 in Kiirze mit
Positionier-Mehrachstyp . . -
(Feldnetzwerk-Spezifikation) MSEP-©-@-~-@-0-0 (Hinweis) 256 Punkte CE-Konformitat.
Hochleistungs-Positioniertyp PCON-CA-28P@-D-2-0 512 Punkte
DC24V
Hochleistungs-Pulstreibertyp PCON-CA-28PWAI-PL@-2-0 1 =
Hochleistungs-Netzwerktyp PCON-CA-28P@-@-0-0 768 Punkte
Programmsteuerungstyp Il PSEL-CS-1-28PI1-(D-2-0 2 1500 Punkte
Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG-1-28P®-D-2-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie) Einphasig
l 4 30000 Punkte| AC100V ~
Programmsteuerungs-Mehrachstyp d AC230V
(Feldnetzwerk-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG -1-28P®-@-0-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie)
Weitere anschlieBbare Steuerungen PSEP, PMEC, PCON-CY/PL/PO/SE

* Modell-Code fiir PSEL/MSEL-1-Achs-Spezifikation.  * (D E/A-Typ (NP/PN).  *(@ Anzahl der Achsen.  * @ Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.
* W) Enkoder-Typ (WAI: Inkremental / SA: Einfach-Absolut). WAI und SA sind jedoch nicht zugleich fiir MSEL nutzbar. * @) Standard-Typ (C) oder SPS-Funktions-Typ (LC).
* @ Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).

1



RoboCylinder Reinraum-Ausfiihrung, Rotationsachse,
groBer Vertikal-Typ, Achsbreite 76 mm, Schrittmotor

RCP2CR-RTBB/RTBBL

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung, Rotationsachse,
groBBer Vertikal-Typ, Achsbreite 76 mm, Schrittmotor

RCP2W-RTBB/RTBBL

b RCP2CR — — — — — — —

WModell — fcoow — [ I 35P ] ] 1 — [ ]
spezifika- . o X Passende " .
onen Baureihe — Typ — Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel — Simgarg Kabellinge —  Optionen

RTBB: 330°- I: Inkremental 35P:Schrittmotor  20: Ubersetzung 330:330° P1: PCON-CY/PL/PO/SE N:Kein Kabel ~ NM: Umgekehrte
Rotation *Modelziffer ,I" 3500 GroRe 1/20 (nur RTBB) PSEL P:1m Rotation
RTBBL: Multi- gg;g';fn':;gf;;;h_ 30: Ubersetzung 360: 360° P3:PCON-CA S:3m SA: Adapterschaft
Rotation Absolut-Einheit. 1/30 (Multi-Rotation, ~ PMEC/PSEP M:5m TA: Adapterplatte
nur RTBBL) MSEP/MSEL XO0O: Spezif. Lange
ROO: Roboterkabel

B Korrelationsdiagramm Drehmoment, zuldssiges
Tragheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
RoHS
= T —
m 5 = 45 | Ausgangs-Drehmoment —
— E E 40 ‘\ l l
=
% :(EJ \\_Ubersetzung 1/30
P — £ 2l5
=. j . ( \
An Decke S 0l—10
5 ?.0 Ubersetzung 4)20 N~
*Mogliche Montagerich- ‘é\ 3 [ 13
tungen wie Abb. oben c 10 -
©
o 05
ER
< 0 100 200 300 400 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°/s)
g 40 T T T T T T
g 35— Zulassiges Tragheitsmoment — |
£ 30 -
a Ubersetzung 1/30
T 25
<
(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie das Drehmoment- :? 2 \=
Diagramm rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebsgeschwindigkeit erreicht werden kann. = 15
0~ Ubersetzung 1720
(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstiicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit. o 10 113 —~—
Verwenden Sie das Tragheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Tragheits- _8 '?3 5 75
moment fiir den Betrieb innerhalb der zuldssigen Werte liegt. %’ X 0
N ~—
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrdgt 0,3 G. 0 100 200 300 . 490 ’ 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°/s)
(4) Der Multi-Rotationstyp im Index-Modus kann nicht mit den Steuerungen PMEC/PSEP/MSEP betrieben werden.
Modellspezifikationen
Uber- Max. Dreh- Zulassiges Dreh- m Ubersetzung and max. Geschwindigkeit
Modell moment | Tragheitsmoment | winkel Drehwinkel
setzun feawin
9 | Nem) (kgem) &) 33‘:{3"60
RCP2[(D]-RTBB-I-35P-20-330-|@)] 120 3.0 0.02 Ubersetzung
330 1/20 600
RCP2[(D]-RTBB-I-35P-30-330-|@)]-[3)].[@] 130 46 0.03 1/30 400
RCP2[(D]-RTBBL--35P-20-360-[@].[®)].[@)] 1720 3.0 0.02 Bl s)
360 (*)
RCP2|(D]-RTBBL-I-35P-30-360-@].[®)].[@)] 1730 46 0.03

* max. Arbeitsbereich: + 9999°

Erkdrung der Ziffern: Baureihe Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Beschreibung

Bezeichnung

Typ Kabelcode Reinraum [ Staub-/Spritzwassergeschiitzt
Antriebssystem Hypoidgetriebe
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.01°
Standardkabel S(3m) Homing-Genauigkeit max. +0.01° (RTBB) / max. +0.03° (RTBBL)
M (5 m) Spiel +0.1°
X06 (6 m) ~X10 (10 m) Zuldssige Haltekraft 200N
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m) Zulassiges Lastmoment 17.7 N'-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

RO1 (1 m) ~RO3 (3 m)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel (*) RO6 (6 m) ~ R10 (10 m)

Zulassige Temperatur /
Feuchtigkeit

0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse

1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Vakuum-Anschluss

Schnellverbindung (Absaugrohr-
AuBendurchmesser 6 mm)

R11 (11 m) ~R15 (15 m) Vakuum-Volumenstrom 20 NI/min -
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Schutzart - IP54 oder gleichwertig
* Das Standardkabel fiir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel. Ansaug-/Splluftanschluss - Schnellverbindung (Absaugrohr-
AuBendurchmesser g6 mm)
= Ansaugrate - 40 NI/min
Optionen Gewicht 2.5kg

Name Code Referenz
Umgekehrte Rotation NM Siche RoboCylinder
Adapterschaft SA Gesamt-Katalog
Adapterplatte TA

1-



Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

. e
45 Tiefe 86 G, @4H7 () Tiefe 5

i |l :

Hinweis
* Die schraffierte Flache
in der Draufsicht zeigt
den Drehbereich an.
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In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt fiir den Standardtyp wie auch fiir den mit umgekehrter Rotation (Option).
Bei der Homing-Fahrt dreht in der Draufsicht der Standardtyp nach links
bis zur Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im
Normalbetrieb nach rechts.

Der umgekehrte Rotationstyp dreht in der Draufsicht nach rechts bis zur
Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im Normal-
Tiefe 3.5 betrieb nach links.

Aus strukturellen Grinden ist es nicht moglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu dndern.

@5 +g.05

J

Passende Steuerungen
Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Max. Anzahlan-  Max. Anzahl

Steuerung Ansicht Modell steuetbarer Achsen|  Positionen Spannung
3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp O (DY . . (Hinweis)
(PEA-Spezifikation) m MSEP-@-@-~-D-2-0 (Hinweis) s 3 Punkte MSEP.LC orecheint

L LC:6 in Kiirze mit
Positionier-Mehrachstyp . . o
(Feldnetzwerk-Spezifikation) MSEP-@-@-~-@-0-0 (Hinweis) 256 Punkte CE-Konformitat.
Hochleistungs-Positioniertyp PCON-CA-35P@-D-2-0 512 Punkte

DC24V

Hochleistungs-Pulstreibertyp PCON-CA-35PWAI-PL@-2-0 1 =
Hochleistungs-Netzwerktyp PCON-CA-35P@-@-0-0 768 Punkte
Programmsteuerungstyp II PSEL-CS-1-35PI-(D-2-0 2 1500 Punkte
Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG-1-35P®-D-2-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie) Einphasig

l 4 30000 Punkte| AC100V ~
Programmsteuerungs-Mehrachstyp d AC230V
(Feldnetzwerk-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG -1-35P®-@-0-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie)
Weitere anschlieBbare Steuerungen PSEP, PMEC, PCON-CY/PL/PO/SE

* Modell-Code fiir PSEL/MSEL-1-Achs-Spezifikation.  * (D E/A-Typ (NP/PN).  * @ Anzahl der Achsen.  * @ Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.
* @ Enkoder-Typ (WAI: Inkremental / SA: Einfach-Absolut). WAI und SA sind jedoch nicht zugleich fiir MSEL nutzbar. * & Standard-Typ (C) oder SPS-Funktions-Typ (LC).
* @ Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).

12



RoboCylinder Reinraum-Ausfiihrung, Rotationsachse,
RC ch R' RTC B/ RTC B L groBer Horizontal-Typ, Achsbreite 124 mm, Schrittmotor

RCPZW RTC B / RTC B L RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung, Rotationsachse,
’ groBer Horizontal-Typ, Achsbreite 124 mm, Schrittmotor

b RCP2CR — — — — — — —

WModell- — peoow — [ I 35P ] ] ] [ ] ]
spezifika- . o X Passende " .
onen Baureihe — Typ — Enkodertyp —  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel — Simgarg Kabellinge —  Optionen

RTCB: 330°- I: Inkremental 35P:Schrittmotor  20: Ubersetzung 330:330° P1: PCON-CY/PL/PO/SE N:Kein Kabel ~ NM: Umgekehrte
Rotation *Modelziffer ,I" 3500 GroRe 1/20 (nur RTCB) PSEL P:1m Rotation
RTCBL: Multi- T 30: Ubersetzung 360:360° P3: PCON-CA 5:3m SA: Adapterschaft
Rotation Absolut-Einheit. 1/30 (Multi-Rotation, ~ PMEC/PSEP M:5m TA: Adapterplatte
nur RTCBL) MSEP/MSEL XO0O: Spezif. Lange
ROO: Roboterkabel

B Korrelationsdiagramm Drehmoment, zuldssiges

C € ROHS . Tragheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit

= 50 - - - -
€
. ; 45 T4 AN Ausgangs-Drehmoment —
. = 40 N
T 35 AN l |
. £ 0 "\ Ubersetzung 1/30
£ 35
AnDecke [ 2
5 ?.0 Lbersetzung4)20 N~—_
*Mégliche Montagerich- ‘é, 5 e 13
tungen wie Abb. oben c 10
©
o 05
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< 0 100 200 300 400 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°/s)
40 T T T T T T
35— Zuldssiges Tragheitsmoment —

Ubersetzung 1/30

Zuléssiges Tragheitsmoment
S

(1) Das Ausgangs-Drehmoment sinkt, wenn die Dreh-Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie das Drehmoment- \:
Diagramm rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebsgeschwindigkeit erreicht werden kann. 15
- Ubersetzung 1720
(2) Das zuldssige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstiicks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit. S 10 113 —~——
Verwenden Sie das Tragheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Tragheits- '?3 5 15
moment fiir den Betrieb innerhalb der zuldssigen Werte liegt. X 0
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrdgt 0,3 G. 0 100 200 300 . 490 ’ 500 600 700
Dreh-Geschwindigkeit (°/s)
(4) Der Multi-Rotationstyp im Index-Modus kann nicht mit den Steuerungen PMEC/PSEP/MSEP betrieben werden.
Modellspezifikationen
Uber- Max. Dreh- Zulassiges Dreh- m Ubersetzung and max. Geschwindigkeit
Modell moment | Tragheitsmoment | winkel Drehwinkel
setzun: rehwin
249 | (Nem) (kgem) ) 33%360
RCP2[(D]-RTCB-I-35P-20-330-@)] 120 3.0 0.02 Ubersetzung
330 1/20 600
RCP2[(D]-RTCB-I-35P-30-330-[@)]- 1/30 46 0.03 1/30 400
RCP2[(D]-RTCBL-1-35P-20-360-[@)]. 1720 3.0 0.02 (Einhett: /)
360 (*)
RCP2[(D]-RTCBL-1-35P-30-360-[@)]. . 1730 46 0.03

Erkdrung der Ziffern: Baureihe Passende Steuerung Kabelldnge Optionen R belsbe eich i oony

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnun Beschreibung
Typ Kabelcode 9 Reinraum [ Staub-/Spritzwassergeschiitzt
Antriebssystem Hypoidgetriebe
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.01°
Standardkabel S(3m) Homing-Genauigkeit max. +0.01° (RTCB) / max. +0.03° (RTCBL)
M (5 m) Spiel +0.1°
X06 (6 m) ~X10 (10 m) Zuldssige Haltekraft 200N
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m) Zulassiges Lastmoment 17.7N-m
::(1: E:?nr;ll;)é;‘tfmo)m) %:‘Ilacslftl;_;gek'el'ietmperatur/ 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
ROA @M ~ROSGM) Reinraumklasse 1S0-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) =
m) ~ m .
Schnellverbindung (Absaugrohr-
Roboterkabel (*) RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Vakuum-Anschluss AuRendurchmesser 6 mm) -
R11 (11 m) ~R15 (15m) Vakuum-Volumenstrom 20 NI/min =
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Schutzart - IP54 oder gleichwertig
. - R — e _ Schnellverbindung (Absaugrohr-
Das Standardkabel fiir passende P1-Steuerungen ist ein Roboterkabel. Ansaug-/Spiilluftanschluss At s A
= Ansaugrate - 40 NI/min
Optionen Gewicht 2.4kg
Name Code Referenz

Umgekehrte Rotation NM Siche RoboCylinder

Adapterschaft SA Gesamt-Katalog

Adapterplatte TA
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Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyl inder.de .

Hinweis
* Die schraffierte Flache
in der Draufsicht zeigt
den Drehbereich an.

05 g 35
7 Ausschnitt C-C

%—‘ MaBstab 1:1
Luft-Anschluss RCP2CR (200)

Absaugrohr AD. g6 mm RCP2W (2000)
e——
005 T;
n A \-{ﬁ—ﬁ - 50" Tiefe 3.5
o © >, )
@ £
& = 4
N & 2 N
= < VWA
© 4 = p_ & -
=3 ©
57 =
N 005 .
4-M5 Tiefe 8.6 - @50 Tiefe3
, 385 01 H7 (67 Tiefe s 4:M5 Tiefe 10
6-M4 Tiefe 7 405) 785 785 ‘
(132) Sicherstellung
von min. 100 mm
67 h7 (G
040 g6 8:;329? ) 05 35
821 H7 (™' ) Tiefe 12.5
00 () Ausschnitt D-D
50 Tiefe35 MaBstab 1:1
|
s Hinweis ~
3lls In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
< R gilt fiir den Standardtyp wie auch fiir den mit umgekehrter Rotation (Option).
Bei der Homing-Fahrt dreht in der Draufsicht der Standardtyp nach links
— | %E - bis zur Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im
005 6 45 Tiefe 10 Normalbetrieb nach rechts.
0570 Tiefe 35 18 Durc Der umgekehrte Rotationstyp dreht in der Draufsicht nach rechts bis zur
5 785 Home-Position; nach Abschluss der Homing-Fahrt dreht dieser im Normal-
(65 1 65 betrieb nach links.
Aus strukturellen Grinden ist es nicht méglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu andern.
)
Passende Steuerungen

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Max. Anzahlan-  Max. Anzahl

Steuerung Ansicht Modell carEhe | Redian Spannung
3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp S S e . . Hinweis
(PEA-Spezifikation) MSEP-©-@-~-D-2-0 (Hinweis) c:8 3 Punkte MSEF(’—LC ersc)heint
Positionier-Mehrachstyp MSEP-@ ~-@-0-0 (Hi is) LC:6 256 Punkt in K(]::ze mlt
(Feldnetzwerk-Spezifikation) -©-@-~-@-0-0 (Hinweis unkte CE-Konformitat.
Hochleistungs-Positioniertyp PCON-CA-35P@W-D-2-0 512 Punkte

DC24V

Hochleistungs-Pulstreibertyp PCON-CA-35PWAI-PL@-2-0 1 =
Hochleistungs-Netzwerktyp PCON-CA-35P@-@-0-0 768 Punkte
Programmsteuerungstyp II PSEL-CS-1-35PI1-(D-2-0 2 1500 Punkte
Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezifikation)
Global-Version i MSEL-PG-1-35P@-(D-2-4
(Spezifikation gemaB Sicherheitskategorie) Einphasig

[ 4 30000 Punkte| AC100V ~
Programmsteuerungs-Mehrachstyp d AC230V
(Feldnetzwerk-Spezifikation)
Global-Version MSEL-PG -1-35P®-@-0-4
(Spezifikation gemaR Sicherheitskategorie)
Weitere anschlieBbare Steuerungen PSEP, PMEC, PCON-CY/PL/PO/SE

* Modell-Code fiir PSEL/MSEL-1-Achs-Spezifikation.  * (D E/A-Typ (NP/PN).  * (@ Anzahl der Achsen.  * (@ Feldnetzwerk-Spezifikations-Code.
* [ Enkoder-Typ (WAI: Inkremental / SA: Einfach-Absolut). WAI und SA sind jedoch nicht zugleich fiir MSEL nutzbar. * & Standard-Typ (C) oder SPS-Funktions-Typ (LC).
* @) Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).
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RCP2CR/RCP2W-Serie
Rotationsachse

Katalog-Nr. 0615-D BUREAU VERITAS
Certification

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

1A1

IAl Industrieroboter GmbH
Ober der Réth 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.:+49-6196-8895-0
Fax:+49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAI-GmbH.de
Internet: http://www.lAl-GmbH.de

IAl America, Inc. IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5182

IAl (Shanghai) Co., Ltd IAl Robot (Thailand) Co., Lid

Shanghai Jiahua Business Centee A8-303.808, 825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand

Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992 Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAl, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAI Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland





