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RCP2W-RTStaub-/Spritzwassergeschützte Rotationsachse

RCP2CR-RTReinraum-Rotationsachse

Re in raum
Staubraum/
Feuchtraum



 Reinraum- und staub-/spritzwassergeschützte Ausführungen ergänzen nun das
Produktsortiment der Rotationsachsen.
Eine jeweils für die Arbeitsumgebung geeignete kann ausgewählt werden.

1 Neue Reinraum- und Staub-/Spritzwasserschutz-Varianten

RoboCylinder Rotationsachsen besitzen herausragende Funktionen und Eigenschaften wie unten gezeigt.

2 Merkmale von RoboCylinder-Rotationsachsen

Größe: 3 Größen-Typen

Rotationsbereich: 2 Rotations-Typen
                                 (330°- und Multi-Rotations-Typ)

Bauform: 2 Bauform-Typen
                 (Vertikal- und Horizontal-Typ)





3 Große Typen-Bandbreite

ISO-
Reinraum-

Klasse
4

Erfüllen

IP54

Erfüllen

Weiches Anfahren und Halten ist möglich.

Wofür IP steht ...
Die Schutzart durch
ein wasser- und
staubgeschütztes
Gehäuse nach
IEC-Norm.

I P

1. Zi�er ...  Schutz gegen Berührung und
                        feste Partikel
Das Eindringen von Staub wird nicht völlig verhindert;
dessen Menge ist aber nicht ausreichend genug, um
einen einwandfreien Anlagenbetrieb zu gefährden.

Geschwindigkeit und Beschleunigung steuerbar
Für die Positionierung sind 512 Punkte nutzbar.

Vielfache Punkte positionierbar
Auf leichte Weise kann eine Drehbewegung mit
festen Winkel-Schritten durchgeführt werden.

Festgelegte Wegstrecken verfahrbar

Zonenausgangs-Signal möglich
Die Geschwindigkeit kann im laufenden Betrieb 
erhöht und gesenkt werden.

Geschwindigkeit im Betrieb änderbar
Durch Sendung eines Pause-Signals kann die
Bewegung angehalten und fortgeführt werden.

Pausen-Eingabe möglich

5  4

330°

Kleiner Typ

Verti-
kaler
Typ 

Bauform
Größe

Hori-
zontaler

Typ 

Mittlerer Typ Großer Typ

Multi-
Rotation

2. Zi�er ...  Schutz gegen Wassereintritt
Wasserspritzer aus jedweder Richtung haben keinen
negativen Ein�uss.

1

Wofür Reinheitsklasse steht ...
ISO-Klasse 5 und ISO-Klasse 4 sind
Klassi�zierungsbeispiele für die Raumreinheit.
ISO-Klasse 4 (0,1 μm) kennzeichnet eine
Umgebung mit max. 10000 Staubpartikeln
von min. 0,1 μm-Größe pro 1 m³-Raum.

Baureihen-Eigenschaften

Für einen beliebigen Hub-Bereich kann ein
Ausgangs-Signal de�niert werden.

RoboCylinder-Programmerweiterung
der RCP2-Rotationsachsen
um Reinraum- und staub-
geschützte Ausführungen
nach                    bzw.                   

RoboCylinder-Programmerweiterung
der RCP2-Rotationsachsen
um Reinraum- und staub-
geschützte Ausführungen
nach                    bzw.                   ISO-Klasse 4 IP54



Einsetzbare Steuerungen

Produktübersicht

Typ

Reinraum
RCP2CR

Staubschutz/
Spritzwasserschutz
RCP2W

RTBS

RTBSL

RTCS

RTCSL

RTB

RTBL

RTC

RTCL

RTBB

RTBBL

RTCB

RTCBL

330

360
(Multi-

Rotation)

360
(Multi-

Rotation)

360
(Multi-

Rotation)

360
(Multi-

Rotation)

360
(Multi-

Rotation)

360
(Multi-

Rotation)

330

330

330

330

330

0.24

1.7

4.6

0.36

−

−

45 mm

68 mm

50 mm

81 mm

76 mm

114 mm

S.3

S.5

S.7

S.9

S.11

S.13

Baureihe Modelltyp Außenansicht
Arbeits-
bereich

(°) 

Achs-
breite

Siehe
Seite

Max. Drehmoment (N•m)

Übersetzung
1/30

−

1.1

3

Übersetzung
1/20

Übersetzung
1/45

Kl
ei

ne
r T

yp

Vertikal-
Typ

Vertikal-
Typ

Vertikal-
Typ

Hori-
zontal-

Typ

Hori-
zontal-

Typ

Hori-
zontal-

Typ

M
it

tl
er

er
 T

yp
G

ro
ße

r T
yp

1-Achs-Positionier-
steuerung

PCON-CA

Mehr-Achs-Positioniersteuerung

MSEP-C
Mehr-Achs-Positionier-
steuerung mit
SPS-Funktion

Mehr-Achs-Programm-
steuerung

MSEL-PG

2

Produktübersicht

Baureihe

3

3

Modelltyp Außenansicht bereich

3
(Multi-

Rotation)

3
(Multi-

3

3
(Multi-

Rotation)

3
(Multi-

3

36
(Multi-

Rotation)

36

33

Einsetzbare Steuerungen

0
(Multi-

Rotation)

0
(Multi-

Rotation)

0

(Multi-
Rotation)

3

3

(Multi-
Rotation)

3

3

3
(Multi-

Rotation)

3

3

3

L

BB

BB

B

B

60
(Multi-

Rotation)

30

36
(Multi-

Rotation)

33

BBL

B

BL

60
(Multi-

Rotation)

360
(Multi-

Rotation)

330

36

3
(Multi-

(*) MSEP-LC in Kürze mit CE-Konformität.

MSEP-LC (*)



Erkärung der Zi�ern:  Baureihe  Passende Steuerung   Kabellänge   Optionen 

 Korrelationsdiagramm Drehmoment, zulässiges
Trägheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
 

20P: Schrittmotor
20 Größe

I: Inkremental 
* Modelzi�er „I“
   auch bei Verwen-
  dung einer Einfach-
  Absolut-Einheit. 

N: Kein Kabel
P:  1 m
S:  3 m
M: 5 m
X: Spezif. Länge
R: Roboterkabel

NM: Umgekehrte
         Rotation
SA:  Adapterschaft
TA:  Adapterplatte

330: 330°
(nur RTBS)

360: 360°
(Multi-Rotation,
nur RTBSL)

30: Übersetzung
1/30

45: Übersetzung
1/45

(Einheit: °/s)

* max. Arbeitsbereich: ± 9999°

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

 Übersetzung and max. Geschwindigkeit

RTBS: 330°- 
Rotation

RTBSL: Multi-
Rotation

P1: PCON-CY/PL/PO/SE
PSEL

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP/MSEL

(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.

(2)  Das zulässige Trägheitsmoment eines rotierenden Werkstücks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
       Verwenden Sie das Trägheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Trägheits-
       moment für den Betrieb innerhalb der zulässigen Werte liegt. 

(3)  Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,2 G.

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

RCP2CR-RTBS/RTBSL
RCP2W-RTBS/RTBSL

Optionen

Name Code Referenz
NM Siehe RoboCylinder

Gesamt-Katalog Adapterschaft
Umgekehrte Rotation

SA
Adapterplatte TA

Bezeichnung Beschreibung
Reinraum Staub-/Spritzwassergeschützt

Antriebssystem Hypoidgetriebe
Wiederholgenauigkeit ±0.05°
Homing-Genauigkeit max. ±0.05° (RTBS) / max. ±0.05° (RTBSL)
Spiel ±0.1°
Zulässige Haltekraft 30 N
Zulässiges Lastmoment 3.6 N∙m
Zulässige Temperatur /
Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) −

Vakuum-Anschluss Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

−

Vakuum-Volumenstrom 10 Nl/min −
Schutzart − IP54 oder gleichwertig

Ansaug-/Spülluftanschluss −

Ansaugrate − 15 Nl/min
Gewicht 0.6 kg

Allgemeine Spezi�kationen

Typ Kabelcode

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
R01 (1 m) ~ R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ R05 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Kabellängen

Modellspezi�kationen

Modell
Über-

setzung

Max. Dreh-
moment

(N•m)

Zulässiges
Trägheitsmoment

(kg•m)

Dreh-
winkel

(°)

RCP2 -RTBS-I-20P-30-330- - - 1/30 0.24 0.0023
330

RCP2 -RTBS-I-20P-45-330- - - 1/45 0.36 0.0035

RCP2 -RTBSL-I-20P-30-360- - - 1/30 0.24 0.0023
360 (*)

RCP2 -RTBSL-I-20P-45-360- - - 1/45 0.36 0.0035

Drehwinkel

Übersetzung

330/360
 (°) 

1/30 400
1/45 266

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

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

Modell-
spezi�ka-
tionen

 

Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp
Passende

Steuerung Kabellänge Optionen

I 20PRCP2CR
RCP2W

3
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Seitlich
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*Mögliche Montagerich-
 tungen wie Abb. oben.
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Übersetzung 1/45

Deceleration ratio 1/45Deceleration ratio 1/45

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30
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Deceleration ratio 1/45Deceleration ratio 1/45

Übersetzung 1/45

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

Übersetzung Drehwinkel

Standardkabel

Speziallängen

Roboterkabel (*)

P U N K T        

Auswahl-
punkte



Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

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

Steuerung Ansicht  Modell Max. Anzahl an-
steuerbarer Achsen

Max. Anzahl
Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)

Hochleistungs-Positioniertyp

Hochleistungs-Pulstreibertyp

Hochleistungs-Netzwerktyp

MSEP- - -~- -2-0 (Hinweis)
C: 8

LC: 6

3 Punkte

DC24V

Positionier-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation) MSEP- - -~- -0-0 (Hinweis) 256 Punkte

PCON- CA-20P - -2-0

1

512 Punkte

PCON- CA-20PWAI-PL -2-0 −

PCON- CA-20P - -0-0 768 Punkte

Programmsteuerungstyp PSEL- CS-1-20PI- -2-0 2 1500 Punkte

4 30000 Punkte
Einphasig
AC100V ~

AC230V

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

MSEL-PG-1-20P - -2-4

MSEL-PG -1-20P - -0-4

Weitere anschließbare Steuerungen PSEP,  PMEC,  PCON- CY/PL/PO/SE

Abmessungen

 Passende Steuerungen

Sie können CAD-Zeichnungen über
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Absaugrohr A.D. ø6 mm
Ø 7 H7 +0.015

0  Tiefe 7.5

69(4.5) (4.5)

616768
.570

Ø 20 g6 -
-

0.007
0.020

Ø 36 h7 -
0
0.025Luft-Anschluss

5.5

Ø 13

7.5
26

21.8
4821

78

3645

Ø 3 H7 +0.010
0  Tiefe 3

4-M3 Tiefe 7

4-M3 Tiefe 3.5

43 +0.04
0  Tiefe 2.5

48

25

6
33

6

Ø3 +0.02
0 Tiefe 2.5

4-M3 Tiefe 5.5

4.2

12
.3

24

4

3+0.04
0  Tiefe 2.5

48 RCP2CR (200)
RCP2W (2000)

11
39

11

27 Sicherstellung von min. 100 mmØ 3 +0.02
0  Tiefe 2.5

4-M3 Tiefe 5.5

4+0
.05 0

Tie
fe 

4

Hinweis
* Die schra�erte Fläche
   in der Draufsicht zeigt
   den Drehbereich an.

4

2/3D
CAD

(Hinweis)
MSEP-LC erscheint

in Kürze mit
CE-Konformität.

Hinweis

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt für den Standardtyp wie auch für 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-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Gründen ist es nicht möglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu ändern.



Erkärung der Zi�ern:  Baureihe  Passende Steuerung   Kabellänge   Optionen 

 Korrelationsdiagramm Drehmoment, zulässiges
Trägheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
 

20P: Schrittmotor
20 Größe

I: Inkremental 
* Modelzi�er „I“
   auch bei Verwen-
  dung einer Einfach-
  Absolut-Einheit. 

N: Kein Kabel
P:  1 m
S:  3 m
M: 5 m
X: Spezif. Länge
R: Roboterkabel

NM: Umgekehrte
         Rotation
SA:  Adapterschaft
TA:  Adapterplatte

330: 330°
(nur RTCS)

360: 360°
(Multi-Rotation,
nur RTCSL)

30: Übersetzung
1/30

45: Übersetzung
1/45

(Einheit: °/s)

* max. Arbeitsbereich: ± 9999°

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

 Übersetzung and max. Geschwindigkeit

RTCS: 330°- 
Rotation

RTCSL: Multi-
Rotation

P1: PCON-CY/PL/PO/SE
PSEL

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP/MSEL

(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.

(2)  Das zulässige Trägheitsmoment eines rotierenden Werkstücks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
       Verwenden Sie das Trägheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Trägheits-
       moment für den Betrieb innerhalb der zulässigen Werte liegt. 

(3)  Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,2 G.

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

RCP2CR-RTCS/RTCSL
RCP2W-RTCS/RTCSL

Optionen

Name Code Referenz
NM Siehe RoboCylinder

Gesamt-Katalog Adapterschaft
Umgekehrte Rotation

SA
Adapterplatte TA

Bezeichnung Beschreibung
Reinraum Staub-/Spritzwassergeschützt

Antriebssystem Hypoidgetriebe
Wiederholgenauigkeit ±0.05°
Homing-Genauigkeit max. ±0.05° (RTCS) / max. ±0.05° (RTCSL)
Spiel ±0.1°
Zulässige Haltekraft 30 N
Zulässiges Lastmoment 3.6 N∙m
Zulässige Temperatur /
Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) −

Vakuum-Anschluss Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

−

Vakuum-Volumenstrom 10 Nl/min −
Schutzart − IP54 oder gleichwertig

Ansaug-/Spülluftanschluss −

Ansaugrate − 15 Nl/min
Gewicht 0.54 kg

Allgemeine Spezi�kationen

Typ Kabelcode

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
R01 (1 m) ~ R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ R05 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Kabellängen

Modellspezi�kationen

Modell
Über-

setzung

Max. Dreh-
moment

(N•m)

Zulässiges
Trägheitsmoment

(kg•m)

Dreh-
winkel

(°)

RCP2 -RTCS-I-20P-30-330- - - 1/30 0.24 0.0023
330

RCP2 -RTCS-I-20P-45-330- - - 1/45 0.36 0.0035

RCP2 -RTCSL-I-20P-30-360- - - 1/30 0.24 0.0023
360 (*)

RCP2 -RTCSL-I-20P-45-360- - - 1/45 0.36 0.0035

Drehwinkel

Übersetzung

330/360
 (°) 

1/30 400
1/45 266

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

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

Modell-
spezi�ka-
tionen

 

Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp
Passende

Steuerung Kabellänge Optionen

I 20PRCP2CR
RCP2W
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Übersetzung 1/45

Deceleration ratio 1/45Deceleration ratio 1/45

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30
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Deceleration ratio 1/45Deceleration ratio 1/45

Übersetzung 1/45

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

Übersetzung Drehwinkel

Standardkabel

Speziallängen

Roboterkabel (*)

P U N K T        

Auswahl-
punkte

Horizontal

Side

Ve
rti

ca
l 

 

Ceiling

*Can be installed with
 above orientations.



6

Absaugrohr A.D. ø6 mm

Ø 13

5.5

22
.5

36

68

26

48
21.821

78

7.5
4

+0
.05 0

 Ti
efe

 4
Ø3 H7 +0.010

0  Tiefe 34-M3 Tiefe 3.5

4-M3 Tiefe 7

Luft-Anschluss

18

23
32

.7

4

Ø7 H7 +0.015
0  Tiefe 7.5

36

7
22

7
4243

.545

27
48

69 4.54.5

3 +0.04
0  Tiefe 2.5 *Keine Durchgangsbohrung

Ø 20 g6 -
-

0.007
0.020

Ø 36 h7 -
0
0.025

Ø 3 +0.02
0  Tiefe 2.5 4-M3 Tiefe 2.5

4

34
48

8
29

3 +0.04
0  Tiefe 2.5

Ø 3 +0.02
0  Tiefe 2.5

4-M3 Tiefe 5.5

RCP2CR (200)
RCP2W (2000)

Sicherstellung von min. 100 mm

2/3D
CAD

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Hinweis
* Die schra�erte Fläche
   in der Draufsicht zeigt
   den Drehbereich an.

Hinweis

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt für den Standardtyp wie auch für 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-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Gründen ist es nicht möglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu ändern.

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

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

Steuerung Ansicht  Modell Max. Anzahl an-
steuerbarer Achsen

Max. Anzahl
Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)

Hochleistungs-Positioniertyp

Hochleistungs-Pulstreibertyp

Hochleistungs-Netzwerktyp

MSEP- - -~- -2-0 (Hinweis)
C: 8

LC: 6

3 Punkte

DC24V

Positionier-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation) MSEP- - -~- -0-0 (Hinweis) 256 Punkte

PCON- CA-20P - -2-0

1

512 Punkte

PCON- CA-20PWAI-PL -2-0 −

PCON- CA-20P - -0-0 768 Punkte

Programmsteuerungstyp PSEL- CS-1-20PI- -2-0 2 1500 Punkte

4 30000 Punkte
Einphasig
AC100V ~

AC230V

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

MSEL-PG-1-20P - -2-4

MSEL-PG -1-20P - -0-4

Weitere anschließbare Steuerungen PSEP,  PMEC,  PCON- CY/PL/PO/SE

 Passende Steuerungen

(Hinweis)
MSEP-LC erscheint

in Kürze mit
CE-Konformität.



(Einheit: °/s)

 Übersetzung and max. Geschwindigkeit

Optionen

Allgemeine Spezi�kationenKabellängen

Modellspezi�kationen

Drehwinkel

Übersetzung

330/360
 (°) 

1/20 600
1/30 400

7

 Korrelationsdiagramm Drehmoment, zulässiges
Trägheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
  

RCP2 -RTB-I-28P-20-330- - - 1/20 1.1 0.01

RCP2 -RTB-I-28P-30-330- - - 1/30 1.7 0.015

RCP2 -RTBL-I-28P-20-360- - - 1/20 1.1 0.01

RCP2 -RTBL-I-28P-30-360- - - 1/30 1.7 0.015
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Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Übersetzung 1/30

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30
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Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

* max. Arbeitsbereich: ± 9999°

330

360 (*)

28P: Schrittmotor
28 Größe

I: Inkremental 
* Modelzi�er „I“
   auch bei Verwen-
  dung einer Einfach-
  Absolut-Einheit. 

N: Kein Kabel
P:  1 m
S:  3 m
M: 5 m
X: Spezif. Länge
R: Roboterkabel

NM: Umgekehrte
         Rotation
SA:  Adapterschaft
TA:  Adapterplatte

330: 330°
(nur RTB)

360: 360°
(Multi-Rotation,
nur RTBL)

20: Übersetzung
1/20

30: Übersetzung
1/30

RTB: 330°- 
Rotation

RTBL: Multi-
Rotation

P1: PCON-CY/PL/PO/SE
PSEL

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP/MSEL

RCP2CR-RTB/RTBL
RCP2W-RTB/RTBL

RoboCylinder Reinraum-Ausführung, Rotationsachse,
mittlerer Vertikal-Typ, Achsbreite 50 mm, Schrittmotor

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausführung, Rotationsachse,
mittlerer Vertikal-Typ, Achsbreite 50 mm, Schrittmotor

Modell-
spezi�ka-
tionen

 

Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp
Passende

Steuerung Kabellänge Optionen

I 28PRCP2CR
RCP2W

Übersetzung Drehwinkel

Horizontal

Seitlich

Ve
rti

ka
l 

 

An Decke

*Mögliche Montagerich-
 tungen wie Abb. oben.

(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.

(2)  Das zulässige Trägheitsmoment eines rotierenden Werkstücks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
       Verwenden Sie das Trägheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Trägheits-
       moment für den Betrieb innerhalb der zulässigen Werte liegt. 

(3)  Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

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

P U N K T        

Auswahl-
punkte

Modell
Über-

setzung

Max. Dreh-
moment
(N•m)

Zulässiges
Trägheitsmoment

(kg•m)

Dreh-
winkel

(°)

Erkärung der Zi�ern:  Baureihe  Passende Steuerung   Kabellänge   Optionen 

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

Typ Kabelcode

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
R01 (1 m) ~ R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ R05 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Standardkabel

Speziallängen

Roboterkabel (*)

Name Code Referenz
NM Siehe RoboCylinder

Gesamt-Katalog Adapterschaft
Umgekehrte Rotation

SA
Adapterplatte TA

Bezeichnung Beschreibung
Reinraum Staub-/Spritzwassergeschützt

Antriebssystem Hypoidgetriebe
Wiederholgenauigkeit ±0.01°
Homing-Genauigkeit max. ±0.01° (RTB) / max. ±0.05° (RTBL)
Spiel ±0.1°
Zulässige Haltekraft 50 N
Zulässiges Lastmoment 3.9 N∙m
Zulässige Temperatur /
Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) −

Vakuum-Anschluss Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

−

Vakuum-Volumenstrom 15 Nl/min −
Schutzart − IP54 oder gleichwertig

Ansaug-/Spülluftanschluss −

Ansaugrate − 20 Nl/min
Gewicht 0.96 kg
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Absaugrohr A.D. ø6 mm
Ø11 h7 -

0
0.018  Tiefe 10

71

84 5.55.5

77
.282

.283
.5

Ø 24 h7 -
0
0.021

Ø 45 h7 -
0
0.025Luft-Anschluss

Ø17

6

37
26.5

95
5628

4250

4+0
.05 0

 Ti
efe

 3

Ø 3 H7 +0.010
0  Tiefe 45-M3 Tiefe 6

4-M4 Tiefe 7

16
.5

29
.5

8.5

5

5.5
39

5.5 4 +0.05
0  Tiefe 2.5

56

12 22
Ø 4 +0.03

0  Tiefe 2.5

4-M4 Tiefe 8

5

9
52

10

4 +0.05
0  Tiefe 2.5

56

34
Ø 4 +0.03

0  Tiefe 2.5

4-M4 Tiefe 7

RCP2CR(200)
RCP2W(2000)

Sicherstellung von min. 100 mm

2/3D
CAD

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

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

Steuerung Ansicht  Modell Max. Anzahl an-
steuerbarer Achsen

Max. Anzahl
Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)

Hochleistungs-Positioniertyp

Hochleistungs-Pulstreibertyp

Hochleistungs-Netzwerktyp

MSEP- - -~- -2-0 (Hinweis)
C: 8

LC: 6

3 Punkte

DC24V

Positionier-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation) MSEP- - -~- -0-0 (Hinweis) 256 Punkte

PCON- CA-28P - -2-0

1

512 Punkte

PCON- CA-28PWAI-PL -2-0 −

PCON- CA-28P - -0-0 768 Punkte

Programmsteuerungstyp PSEL- CS-1-28PI- -2-0 2 1500 Punkte

4 30000 Punkte
Einphasig
AC100V ~

AC230V

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

MSEL-PG-1-28P - -2-4

MSEL-PG -1-28P - -0-4

Weitere anschließbare Steuerungen PSEP,  PMEC,  PCON- CY/PL/PO/SE

 Passende Steuerungen

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Hinweis
* Die schra�erte Fläche
   in der Draufsicht zeigt
   den Drehbereich an.

Hinweis

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt für den Standardtyp wie auch für 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-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Gründen ist es nicht möglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu ändern.

(Hinweis)
MSEP-LC erscheint

in Kürze mit
CE-Konformität.



(Einheit: °/s)

 Übersetzung and max. Geschwindigkeit

Optionen

Allgemeine Spezi�kationenKabellängen

Modellspezi�kationen

Drehwinkel

Übersetzung

330/360
 (°) 

1/20 600
1/30 400

9

 Korrelationsdiagramm Drehmoment, zulässiges
Trägheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit
  

RCP2 -RTC-I-28P-20-330- - - 1/20 1.1 0.01

RCP2 -RTC-I-28P-30-330- - - 1/30 1.7 0.015

RCP2 -RTCL-I-28P-20-360- - - 1/20 1.1 0.01

RCP2 -RTCL-I-28P-30-360- - - 1/30 1.7 0.015
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Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Übersetzung 1/30

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30
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Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

* max. Arbeitsbereich: ± 9999°

330

360 (*)

28P: Schrittmotor
28 Größe

I: Inkremental 
* Modelzi�er „I“
   auch bei Verwen-
  dung einer Einfach-
  Absolut-Einheit. 

N: Kein Kabel
P:  1 m
S:  3 m
M: 5 m
X: Spezif. Länge
R: Roboterkabel

NM: Umgekehrte
         Rotation
SA:  Adapterschaft
TA:  Adapterplatte

330: 330°
(nur RTC)

360: 360°
(Multi-Rotation,
nur RTCL)

20: Übersetzung
1/20

30: Übersetzung
1/30

RTC: 330°- 
Rotation

RTCL: Multi-
Rotation

P1: PCON-CY/PL/PO/SE
PSEL

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP/MSEL

RCP2CR-RTC/RTCL
RCP2W-RTC/RTCL

RoboCylinder Reinraum-Ausführung, Rotationsachse,
mittlerer Horizontal-Typ, Achsbreite 88 mm, Schrittmotor

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausführung, Rotationsachse,
mittlerer Horizontal-Typ, Achsbreite 88 mm, Schrittmotor

Modell-
spezi�ka-
tionen

 

Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp
Passende

Steuerung Kabellänge Optionen

I 28PRCP2CR
RCP2W

Übersetzung Drehwinkel

Horizontal

Seitlich

Ve
rti

ka
l 

 

An Decke

*Mögliche Montagerich-
 tungen wie Abb. oben.

(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.

(2)  Das zulässige Trägheitsmoment eines rotierenden Werkstücks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
       Verwenden Sie das Trägheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Trägheits-
       moment für den Betrieb innerhalb der zulässigen Werte liegt. 

(3)  Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

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

P U N K T        

Auswahl-
punkte

Modell
Über-

setzung

Max. Dreh-
moment
(N•m)

Zulässiges
Trägheitsmoment

(kg•m)

Dreh-
winkel

(°)

Erkärung der Zi�ern:  Baureihe  Passende Steuerung   Kabellänge   Optionen 

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

Typ Kabelcode

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
R01 (1 m) ~ R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ R05 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Standardkabel

Speziallängen

Roboterkabel (*)

Name Code Referenz
NM Siehe RoboCylinder

Gesamt-Katalog Adapterschaft
Umgekehrte Rotation

SA
Adapterplatte TA

Bezeichnung Beschreibung
Reinraum Staub-/Spritzwassergeschützt

Antriebssystem Hypoidgetriebe
Wiederholgenauigkeit ±0.01°
Homing-Genauigkeit max. ±0.01° (RTC) / max. ±0.05° (RTCL)
Spiel ±0.1°
Zulässige Haltekraft 50 N
Zulässiges Lastmoment 3.9 N∙m
Zulässige Temperatur /
Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) −

Vakuum-Anschluss Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

−

Vakuum-Volumenstrom 15 Nl/min −
Schutzart − IP54 oder gleichwertig

Ansaug-/Spülluftanschluss −

Ansaugrate − 20 Nl/min
Gewicht 1.04 kg
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Absaugrohr A.D. ø6 mm

6
Ø 17

4+0
.05 0

 Ti
efe

 3

37
26.5

5628
95

Ø3 H7 +0.010
0  Tiefe 4

42
25

81

5-M3 Tiefe 6

4-M4 Tiefe 7

Luft-Anschluss

23

16
.5

29
.5

Ø11 H7 +0.018
0  Tiefe 10

Ø10 Durchgangsbohrung

5

34

56
84 5.55.5

6
34 46

52
.253
.755

4 +0.05
0  Tiefe 2.5

Ø24 h7 -
0
0.021

Ø 45 h7 -
0
0.025

Ø 4 +0.03
0  Tiefe 2.5

4-M4 Tiefe 8

5

44
56

7.5
35

4 +0.05
0  Tiefe 2.5

Ø 4 +0.03
0  Tiefe 2.5

4-M4 Tiefe 8

0.5 2.5

Ausschnitt A-A

2.50.5
Ausschnitt B-B

A
A

B

B

RCP2CR (200)
RCP2W (2000)

Sicherstellung von min. 100 mm

2/3D
CAD

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

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

Steuerung Ansicht  Modell Max. Anzahl an-
steuerbarer Achsen

Max. Anzahl
Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)

Hochleistungs-Positioniertyp

Hochleistungs-Pulstreibertyp

Hochleistungs-Netzwerktyp

MSEP- - -~- -2-0 (Hinweis)
C: 8

LC: 6

3 Punkte

DC24V

Positionier-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation) MSEP- - -~- -0-0 (Hinweis) 256 Punkte

PCON- CA-28P - -2-0

1

512 Punkte

PCON- CA-28PWAI-PL -2-0 −

PCON- CA-28P - -0-0 768 Punkte

Programmsteuerungstyp PSEL- CS-1-28PI- -2-0 2 1500 Punkte

4 30000 Punkte
Einphasig
AC100V ~

AC230V

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

MSEL-PG-1-28P - -2-4

MSEL-PG -1-28P - -0-4

Weitere anschließbare Steuerungen PSEP,  PMEC,  PCON- CY/PL/PO/SE

 Passende Steuerungen

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Hinweis
* Die schra�erte Fläche
   in der Draufsicht zeigt
   den Drehbereich an.

Hinweis

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt für den Standardtyp wie auch für 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-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Gründen ist es nicht möglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu ändern.

(Hinweis)
MSEP-LC erscheint

in Kürze mit
CE-Konformität.



(Einheit: °/s)

 Übersetzung and max. Geschwindigkeit

Optionen

Allgemeine Spezi�kationenKabellängen

Modellspezi�kationen

Drehwinkel

Übersetzung

330/360
 (°) 

1/20 600
1/30 400
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 Korrelationsdiagramm Drehmoment, zulässiges
Trägheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit

* max. Arbeitsbereich: ± 9999°

RCP2 -RTBB-I-35P-20-330- - - 1/20 3.0 0.02

RCP2 -RTBB-I-35P-30-330- - - 1/30 4.6 0.03

RCP2 -RTBBL-I-35P-20-360- - - 1/20 3.0 0.02

RCP2 -RTBBL-I-35P-30-360- - - 1/30 4.6 0.03
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Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Deceleration ratio 1/20Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

35P: Schrittmotor
35 Größe

I: Inkremental 
* Modelzi�er „I“
   auch bei Verwen-
  dung einer Einfach-
  Absolut-Einheit. 

N: Kein Kabel
P:  1 m
S:  3 m
M: 5 m
X: Spezif. Länge
R: Roboterkabel

NM: Umgekehrte
         Rotation
SA:  Adapterschaft
TA:  Adapterplatte

330: 330°
(nur RTBB)

360: 360°
(Multi-Rotation,
nur RTBBL)

20: Übersetzung
1/20

30: Übersetzung
1/30

RTBB: 330°- 
Rotation

RTBBL: Multi-
Rotation

P1: PCON-CY/PL/PO/SE
PSEL

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP/MSEL

RCP2CR-RTBB/RTBBL
RCP2W-RTBB/RTBBL

RoboCylinder Reinraum-Ausführung, Rotationsachse,
großer Vertikal-Typ, Achsbreite 76 mm, Schrittmotor

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausführung, Rotationsachse,
großer Vertikal-Typ, Achsbreite 76 mm, Schrittmotor

Modell-
spezi�ka-
tionen

 

Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp
Passende

Steuerung Kabellänge Optionen

I 35PRCP2CR
RCP2W

Übersetzung Drehwinkel

Horizontal

Seitlich

Ve
rti

ka
l 

 

An Decke

*Mögliche Montagerich-
 tungen wie Abb. oben.

(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.

(2)  Das zulässige Trägheitsmoment eines rotierenden Werkstücks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
       Verwenden Sie das Trägheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Trägheits-
       moment für den Betrieb innerhalb der zulässigen Werte liegt. 

(3)  Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

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

P U N K T        

Auswahl-
punkte

Modell
Über-

setzung

Max. Dreh-
moment
(N•m)

Zulässiges
Trägheitsmoment

(kg•m)

Dreh-
winkel

(°)

Erkärung der Zi�ern:  Baureihe  Passende Steuerung   Kabellänge   Optionen 

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

Typ Kabelcode

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
R01 (1 m) ~ R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ R05 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Standardkabel

Speziallängen

Roboterkabel (*)

Name Code Referenz
NM Siehe RoboCylinder

Gesamt-Katalog Adapterschaft
Umgekehrte Rotation

SA
Adapterplatte TA

Bezeichnung Beschreibung
Reinraum Staub-/Spritzwassergeschützt

Antriebssystem Hypoidgetriebe
Wiederholgenauigkeit ±0.01°
Homing-Genauigkeit max. ±0.01° (RTBB) / max. ±0.03° (RTBBL)
Spiel ±0.1°
Zulässige Haltekraft 200 N
Zulässiges Lastmoment 17.7 N∙m
Zulässige Temperatur /
Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) −

Vakuum-Anschluss Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

−

Vakuum-Volumenstrom 20 Nl/min −
Schutzart − IP54 oder gleichwertig

Ansaug-/Spülluftanschluss −

Ansaugrate − 40 Nl/min
Gewicht 2.5 kg



12

Absaugrohr A.D. ø6 mm Ø 21 H7 +0.021
0  Tiefe 12.5

10
3
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7

Ø 40 g6 -
-

0.009
0.025

Ø 67 h7 -
0
0.030

119

95

6.5 6.5

Luft-Anschluss

7

Ø 30

38.5
54

132

5476

5+0
.05 0
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efe

 5

Ø4 H7 +0.012
0  Tiefe 5

78.540.5
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6-M4  Tiefe 7

12.5

15
.5

45

68

9.5
57

9.5

6

78.5

5 +0.05
0  Tiefe 3.5

Ø 5 +0.05
0  Tiefe 3.5

4-M5  Tiefe 10

6

55

16
63

16

5 +0.05
0  Tiefe 3.5

78.5

Ø 5 +0.05
0  Tiefe 3.5

4-M5  Tiefe 10

RCP2CR (200)
RCP2W (2000)

Sicherstellung
von min. 100 mm

2/3D
CAD

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

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

Steuerung Ansicht  Modell Max. Anzahl an-
steuerbarer Achsen

Max. Anzahl
Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)

Hochleistungs-Positioniertyp

Hochleistungs-Pulstreibertyp

Hochleistungs-Netzwerktyp

MSEP- - -~- -2-0 (Hinweis)
C: 8

LC: 6

3 Punkte

DC24V

Positionier-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation) MSEP- - -~- -0-0 (Hinweis) 256 Punkte

PCON- CA-35P - -2-0

1

512 Punkte

PCON- CA-35PWAI-PL -2-0 −

PCON- CA-35P - -0-0 768 Punkte

Programmsteuerungstyp PSEL- CS-1-35PI- -2-0 2 1500 Punkte

4 30000 Punkte
Einphasig
AC100V ~

AC230V

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

MSEL-PG-1-35P - -2-4

MSEL-PG -1-35P - -0-4

Weitere anschließbare Steuerungen PSEP,  PMEC,  PCON- CY/PL/PO/SE

 Passende Steuerungen

Hinweis

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt für den Standardtyp wie auch für 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-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Gründen ist es nicht möglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu ändern.

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Hinweis
* Die schra�erte Fläche
   in der Draufsicht zeigt
   den Drehbereich an.

(Hinweis)
MSEP-LC erscheint

in Kürze mit
CE-Konformität.



(Einheit: °/s)

 Übersetzung and max. Geschwindigkeit

Optionen

Allgemeine Spezi�kationenKabellängen

Modellspezi�kationen

Drehwinkel

Übersetzung

330/360
 (°) 

1/20 600
1/30 400
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 Korrelationsdiagramm Drehmoment, zulässiges
Trägheitsmoment und Dreh-Geschwindigkeit

* max. Arbeitsbereich: ± 9999°

RCP2 -RTCB-I-35P-20-330- - - 1/20 3.0 0.02

RCP2 -RTCB-I-35P-30-330- - - 1/30 4.6 0.03

RCP2 -RTCBL-I-35P-20-360- - - 1/20 3.0 0.02

RCP2 -RTCBL-I-35P-30-360- - - 1/30 4.6 0.03
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Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Übersetzung 1/30

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30
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Deceleration ratio 1/20Deceleration ratio 1/20

Deceleration ratio 1/20Übersetzung 1/20

Deceleration ratio 1/30Deceleration ratio 1/30

Deceleration ratio 1/30Übersetzung 1/30

35P: Schrittmotor
35 Größe

I: Inkremental 
* Modelzi�er „I“
   auch bei Verwen-
  dung einer Einfach-
  Absolut-Einheit. 

N: Kein Kabel
P:  1 m
S:  3 m
M: 5 m
X: Spezif. Länge
R: Roboterkabel

NM: Umgekehrte
         Rotation
SA:  Adapterschaft
TA:  Adapterplatte

330: 330°
(nur RTCB)

360: 360°
(Multi-Rotation,
nur RTCBL)

20: Übersetzung
1/20

30: Übersetzung
1/30

RTCB: 330°- 
Rotation

RTCBL: Multi-
Rotation

P1: PCON-CY/PL/PO/SE
PSEL

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP/MSEL

RCP2CR-RTCB/RTCBL
RCP2W-RTCB/RTCBL

RoboCylinder Reinraum-Ausführung, Rotationsachse,
großer Horizontal-Typ, Achsbreite 124 mm, Schrittmotor

RoboCylinder Staub-/Spritzwasserschutz-Ausführung, Rotationsachse,
großer Horizontal-Typ, Achsbreite 124 mm, Schrittmotor

Modell-
spezi�ka-
tionen

 

Baureihe Typ Enkodertyp Motortyp
Passende

Steuerung Kabellänge Optionen

I 35PRCP2CR
RCP2W

Übersetzung Drehwinkel

Horizontal

Seitlich

Ve
rti

ka
l 

 

An Decke

*Mögliche Montagerich-
 tungen wie Abb. oben.

(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.

(2)  Das zulässige Trägheitsmoment eines rotierenden Werkstücks variiert entsprechend der Dreh-Geschwindigkeit.
       Verwenden Sie das Trägheitsmoment-Diagramm rechts zur Bestimmung, ob das erforderliche Trägheits-
       moment für den Betrieb innerhalb der zulässigen Werte liegt. 

(3)  Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

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

P U N K T        

Auswahl-
punkte

Modell
Über-

setzung

Max. Dreh-
moment
(N•m)

Zulässiges
Trägheitsmoment

(kg•m)

Dreh-
winkel

(°)

Erkärung der Zi�ern:  Baureihe  Passende Steuerung   Kabellänge   Optionen 

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

Typ Kabelcode

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
R01 (1 m) ~ R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ R05 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Standardkabel

Speziallängen

Roboterkabel (*)

Name Code Referenz
NM Siehe RoboCylinder

Gesamt-Katalog Adapterschaft
Umgekehrte Rotation

SA
Adapterplatte TA

Bezeichnung Beschreibung
Reinraum Staub-/Spritzwassergeschützt

Antriebssystem Hypoidgetriebe
Wiederholgenauigkeit ±0.01°
Homing-Genauigkeit max. ±0.01° (RTCB) / max. ±0.03° (RTCBL)
Spiel ±0.1°
Zulässige Haltekraft 200 N
Zulässiges Lastmoment 17.7 N∙m
Zulässige Temperatur /
Feuchtigkeit 0~40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10) −

Vakuum-Anschluss Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

Schnellverbindung (Absaugrohr-
Außendurchmesser ø6 mm)

−

Vakuum-Volumenstrom 20 Nl/min −
Schutzart − IP54 oder gleichwertig

Ansaug-/Spülluftanschluss −

Ansaugrate − 40 Nl/min
Gewicht 2.4 kg
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Absaugrohr A.D. ø6 mm

Ø 21 H7 +0.021
0  Tiefe 12.5

Ø18 Durchgangsbohrung

6

8
40646668 56

68

Ø 40 g6 -
-

0.009
0.025

Ø 67 h7 -
0
0.030

78.5

5 +0.05
0  Tiefe 3.5

Ø 5 +0.05
0  Tiefe 3.5

119 6.56.5

4-M5 Tiefe 10

6

54
78.5

11
54

Ø 5 +0.05
0  Tiefe 3.5

5 +0.05
0  Tiefe 3.5

4-M5 Tiefe 10

3.50.5

Ausschnitt C-C
Maßstab 1:1

3.50.5

Ausschnitt D-D
Maßstab 1:1

C

C

D

D

RCP2CR (200)
RCP2W (2000)

Sicherstellung
von min. 100 mm

2/3D
CAD

Die RCP2CR/RCP2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

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

Steuerung Ansicht  Modell Max. Anzahl an-
steuerbarer Achsen

Max. Anzahl
Positionen Spannung

3-Punkt-Pneumatik-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)

Hochleistungs-Positioniertyp

Hochleistungs-Pulstreibertyp

Hochleistungs-Netzwerktyp

MSEP- - -~- -2-0 (Hinweis)
C: 8

LC: 6

3 Punkte

DC24V

Positionier-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation) MSEP- - -~- -0-0 (Hinweis) 256 Punkte

PCON- CA-35P - -2-0

1

512 Punkte

PCON- CA-35PWAI-PL -2-0 −

PCON- CA-35P - -0-0 768 Punkte

Programmsteuerungstyp PSEL- CS-1-35PI- -2-0 2 1500 Punkte

4 30000 Punkte
Einphasig
AC100V ~

AC230V

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(PEA-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

Programmsteuerungs-Mehrachstyp
(Feldnetzwerk-Spezi�kation)
Global-Version
(Spezi�kation gemäß Sicherheitskategorie)

MSEL-PG-1-35P - -2-4

MSEL-PG -1-35P - -0-4

Weitere anschließbare Steuerungen PSEP,  PMEC,  PCON- CY/PL/PO/SE

 Passende Steuerungen

Hinweis

In der Draufsicht wird der rotierende Teil in der Home-Position gezeigt und
gilt für den Standardtyp wie auch für 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-
betrieb nach links.
Aus strukturellen Gründen ist es nicht möglich, die Rotationsrichtung nach
der Produktauslieferung zu ändern.

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Hinweis
* Die schra�erte Fläche
   in der Draufsicht zeigt
   den Drehbereich an.

(Hinweis)
MSEP-LC erscheint

in Kürze mit
CE-Konformität.
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