
Ausgerüstet mit hochau�ösendem
    Batterielos-Absolut-Enkoder

w w w . e u . r o b o c y l i n d e r . d e

D

Schlanker Hochlast-Greifer RCP6-GRT7



Für ein kartesisches Mehrachs-System mit Pick & Place-Greifer sind jetzt alle Achsen mit einem Batterielos-Absolut-Enkoder kon�gurierbar. 
Eine Referenzpunktfahrt ist beim System-Neustart nicht mehr notwendig; mit Greifen des Werkstücks ist der nächste Schritt ausführbar.

Durch Übernahme des bei Linearachsen bewährten, integrierten
Gehäuse-Führungsrahmens konnte der mögliche Greifpunkt-Abstand
und Überhang-Wert erheblich gesteigert werden.

Die Bauhöhe wurde reduziert.

Typ GRT7A GRT7B

Ausführung
Hochlast-

Typ

Höchstkraft-
Hochlast-

Typ 
 Hochlast-

Typ  

Maximale 
Greifkraft 

(Finger auf
beiden Seiten)

120 N 150 N 300 N

IAI bietet Greifkraft der höchsten Klasse an.
(bei Stromgrenzwert 70 %)

  

* Bei Druck- und Halteprozessen bleibt der Schubkraft-Status nicht erhalten.

Standardmäßig mit batterielosem Absolut-Enkoder ausgerüstet

Hohe Biegestei�gkeit

Flacher Gehäusekörper mit einer Höhe von 39 mm

80 mm

60 mm

40 mm

20 mm

0 mm

RCP4-GRSML 
(Hub 14 mm)

RCP2-GRST 
(Hub 40 mm)

RCP6-GRT7A/7B 
(Hub 30/40/80 mm)

1
Vorteil

2
Vorteil

3
Vorteil

Höchste Greifkraft4
Vorteil

87.5 mm

39 mm

Senkung auf 55 %

Gotikbogenlaufrillen

Stahlkugel
[Maximales Auskragungsmaß] 

90 mm

150 mmRCP6-GRT7B

Herkömmliches Modell

Neu

Neu

(bei Stromgrenzwert 30 %)

Die Positionsdaten bleiben auch nach dem
Ausschalten und Neustarten gespeichert.
Der Gri� wird beibehalten.

Strom-
abschaltung

Neustart

 
 

Erstmals Überhaupt !
Neuer Greifer mit Batterielosem Absolut-Enkoder.
Schlanke und Flache Bauform mit nur 39 mm - Höhe. 

1



Montage der Achse auf 4 Seiten (einschließlich Finger-Verfahrfseite) möglich
sowie und Austrittsseite und -richtung des Kabelanschlusses änderbar.
Wählen Sie die für Ihr System geeignete Montage- und Anschluss-Position.

 
Preiswerter im Vergleich zu unseren
Produkten mit äquivalentem Hub.

RCP6 - - - - - - - -WA 28P

 Montage�äche

RCP2-GRST (Hub 40 mm)

RCP6-GRT7B (Hub 40 mm)

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motor-Typ Übersetzung  Hub Kabellänge OptionenPassende
Steuerung

Modellbezeichnungen

Erhöhte Montage-Flexibilität5
Vorteil

Preiswert6
Vorteil

Günstiger

Oben

Unten

Hinten

Vorne

 Kabelaustrittsrichtung Herkömmliches Modell

GRT7A

GRT7B

N Kein Kabel

P 1 m

S 3 m

M 5 m

X Spezifzierte Länge

R Roboterkabel

AC1 Länge Achskabelanschluss 1 m

AC2 Länge Achskabelanschluss 2 m

AC3 Länge Achskabelanschluss 3 m

CJTB Hinterer Kabelausgang oben 

CJLB Hinterer Kabelausgang links

CJRB Hinterer Kabelausgang rechts  

CJBB Hinterer Kabelausgang unten

CJTS Seitlicher Kabelausgang oben

CJLS Seitlicher Kabelausgang links

CJRS Seitlicher Kabelausgang rechts 

CJBS Seitlicher Kabelausgang unten

NM Umgekehrte Referenzposition

WA Batterielos-Absolut

28P 28-Schrittmotor 

1

Gleitspindel 1,5 mm
Riemenscheiben-Untersetzungs-
verhältnis 1,5 (GRT7A)
Gleitspindel 2 mm
Riemenscheiben-Untersetzungs-
verhältnis 1,25 (GRT7B)
Gleitspindel 2 mm
Riemenscheiben-Untersetzungs-
verhältnis 2,5 (GRT7B)

2

30 30 mm (15 mm pro Seite)

40 40 mm (20 mm pro Seite)

80 80 mm (40 mm pro Seite)

P3

P5

PCON-CB/CGB

PCON-CYB/PLB/POB*

*Bald erhältlich

MCON-C/CG

MCON-LC/LCG*

MSEL-PC/PG

RCM-P6PC*

Neu

(Finger-Verfahrseite)

2

Seite

Hinten

Seite



RCP6  RoboCylinder

3   RCP6-GRT7A 

RCP6-GRT7A
  Modell-

spezi�ka-
tionen

 
 

Schlanker
Schlitten-

Typ

 
 2-Finger

Greifer 

G
re

ifk
ra

ft
 (N

)

0
0 10 20

Stromgrenzwert (%)* Die Greifkraft ergibt sich aus der
   Summe beider Grei�ngerkräfte.

30 40 50 60 07 08

20
40
60
80

100
120
140

28P:  28 Größe
Schrittmotor

 WA:  Batterielos-
Absolut

 N: Kein Kabel
 P: 1 m
 S: 3 m
 M: 5 m
X: Spezif. Länge

Für weitere Optionen
siehe Tabelle unten.

 

* Eine der Optionen für die
   Kabelaustrittsrichtung ist
   immer anzugeben. 

 

30: 30 mm1:  Gleitspindel 
1.5 mm  
Riemenscheiben- 
Untersetzungs-
verhältnis 1,5

Erklärung der Zi�ern: ①  Passende Steuerung  ②  Kabellänge    ③ Optionen (Einheit: mm/s)

Modellspezi�kation
 Hub und max. Ö�nen/Schließen-Geschwindigkeit

Hub

Übersetzung
30 

(mm)

1

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken) bleibt
   �xiert auf 5 mm/s.

 

RCP6-GRT7A-WA-28P-1-30-① -② -③ 1 120 
(60 pro Seite) 

30 
(15 pro Seite) 75

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann um
   bis zu 15 % von der tatsächlichen Greifkraft abweichen.

  Einstellung der Greifkraft
Die Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der
Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung
eingestellt werden.

(1)  Die maximale Ö�nen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite.
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.

(2)  Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand und
der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse befördert werden kann, hängt vom
Reibungsfaktor zwischen Finger und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab.
Das Zuladungsgewicht sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen.
(siehe Seite 9 für nähere Details).

 

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

P3:  PCON 
MCON 
MSEL

P5: RCM-P6PC
(bald erhältlich)* Keine externe Steuerung enthalten.

* Siehe S. 2 für weitere Informationen zu den Modellspezi�kationen. 

 Optionen * * Für die Kabelaustrittsrichtung ist immer ein Optionscode auszuwählen.

Name Code Seite
Achskabelanschluss 1 m AC1 S. 8
Achskabelanschluss 2 m AC2 S. 8
Achskabelanschluss 3 m AC3 S. 8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach oben C JTB S. 8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach links C JLB S. 8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach rechts  C JRB S. 8

Name Code Seite

 

  

Kabelaustrittsrichtung hinten nach unten C JBB S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach oben C JTS S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach links C JLS S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach rechts C JRS S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach unten C JBS S. 8
Umgekehrte Referenzposition NM S. 8

Allgemeine Spezi�kationen

Bezeichnung
Zahnriemen + Trapezgewindespindel links/rechts, ø8 mm
±0.01 mm
0.2 mm oder weniger pro Seite
0.2 mm oder weniger pro Seite
Ma: 3.6 N·m   Mb: 3.6 N·m   Mc: 10.2 N·m
0.46 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

L2

L1

 Kabellängen

Speziallängen

Roboterkabel

Typ Kabelcode

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

Kabel zwischen Achse und Steuerung.
* Wenn optional die Kabellänge des Achsanschlusses geändert wird, darf eine Gesamtkabel-
   länge von 20 m zwischen Achse und Steuerung nicht überschritten werden.

* Für die Abstände L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 9.
* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
   Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 10 ist ein grober Anhaltswert
   für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu �nden.)
   Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe
   beider Grei�ngerkräfte ergibt. 

 

30128PWAGRT7ARCP6
OptionenKabellängePassende

Steuerung
HubÜber-

setzung
MotortypEnkoder-TypTypBaureihe

24 V
Schritt-
motor

P

U KN
T 

Auswahl-
punkte

Übersetzung Max. Greifkraft  
(N)

Hub   
(mm)

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Leerweg
Zulässiges statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Beschreibung

Modell

Achsbreite   

66 
 mm

Horizontal

Auf Seite

An Decke

Ve
rti

ka
l



RCP6  RoboCylinder

 RCP6-GRT7A   4

Abmessungen

* Die Home-Position ist auf der o�enen Fingerseite. 
*1 Mit einem Gewindebolzen verschlossen, um das Eindringen
     von Fremdkörpern zu verhindern.
     Für die Nutzung der Gewindebohrung als Montage�äche
     ist dieser zu entfernen.

 

 Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenzseite 
Position Pulstreiber Programm

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze)

1

24 VDC


* Steuerungstyp-

Auswahl

* E/A-Typ-
Auswahl

* E/A-Typ-
  Auswahl

* Steuerungstyp-
Auswahl

 − 64

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

PCON-CB/CGB 1   −

Hinweis:
· Die Kompatibilität zu bestimmten Netzwerken
  ist abhängig von der jeweiligen Steuerung.
  Für nähere Informationen siehe die
  entsprechende Referenzseite.

 

512
(768 bei Netzwerk-Spez.)

MCON-C/CG 8
Dieser Typ ist nur an ein

Netzwerk anschlussfähig.

Für diesen Typ ist kein
Netzwerk auswählbar.

 
256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 − −  256

MSEL-PC/PG 4
Einphasig

100~230 VAC
  

− −  30000

RCM-P6PC
(erscheint in Kürze) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.

5.
2

5.2 20

20

6.
7

29.8

CJLS CJRS

CJBS

CJTS

93 10.1

Kabelaustritts-Optionen CJ*S

20.5

20

CJTB

CJRB

CJBB

CJLB

Kabelaustritts-
Optionen
CJ*B

30
20

ø3  H7 Tiefe 2

4-M4 Tiefe 4.25 *1

3 +
 

0.010
0

38
.5

66

7

4

14
.5

15
Langloch Tiefe 2

20

3 +
 

0.010
0

4

4-M4 Tiefe 4.7 *1
ø3  H7 Tiefe 2

30

5

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe (für Schutzleiter)

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
(für Schutzleiter)

M5-Schraubenloch
(mit Verschluss-Schraube)

Langloch
Tiefe 2

91

30
52

5
20

15
ø3  H7 Tiefe 2

3 + 0.010
0

4

37

4-M4 Tiefe 5

O�ene Seite (Referenzpunkt): 33
Geschlossene Seite: 3
(max. Arbeitsbereich 2 bis 34)

2
39

2525

Langloch Tiefe 2

Schmier-
nippel

6

200
(bzw. Option AC1/2/3)

50 4-M4 Tiefe 5
43 

+  0.
01

0
0

7.
5

7.
5

14
.5

2- ø3  H7 Tiefe 2

Langloch Tiefe 2

Achskabelanschluss
Zulässiger Kabelbiegeradius: R50

10.1
4.314.5

13
.5

66

151

ø5

Finger-
Ö�nen/Schließen-
Schraube

Finger-
Ö�nen/Schließen-
Schraube

1
5 16.5

25

1

2 × 2-M4 Tiefe 8

2 × ø4  H7 Tiefe 4

18

Teiledetails Finger

7
15

  -0 0.
1

2

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

Netzwerk * E/A-Typ-Auswahl



RCP6  RoboCylinder

5   RCP6-GRT7B 

RCP6-GRT7B
  Modell-

spezi�ka-
tionen

 
 

Schlanker
Schlitten-

Typ

 
 2-Finger

Greifer 

Stromgrenzwert (%)* Die Greifkraft ergibt sich aus der
   Summe beider Grei�ngerkräfte.

28P:  28 Größe
Schrittmotor

 WA:  Batterielos-
Absolut

 N: Kein Kabel
 P: 1 m
 S: 3 m
 M: 5 m
X: Spezif. Länge

Für weitere Optionen
siehe Tabelle unten.

 

* Eine der Optionen für die
   Kabelaustrittsrichtung ist
   immer anzugeben. 

 

  
 

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken) bleibt
   �xiert auf 5 mm/s.

 

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann um
   bis zu 15 % von der tatsächlichen Greifkraft abweichen.

  Einstellung der Greifkraft
Die Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der
Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung
eingestellt werden.

(1)  Die maximale Ö�nen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite.
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.

(2)  Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand und
der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse befördert werden kann, hängt vom
Reibungsfaktor zwischen Finger und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab.
Das Zuladungsgewicht sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen.
(siehe Seite 9 für nähere Details).

 

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

P3:  PCON 
MCON 
MSEL

P5: RCM-P6PC
(bald erhältlich)* Keine externe Steuerung enthalten.

* Siehe S. 2 für weitere Informationen zu den Modellspezi�kationen. 

 Optionen * * Für die Kabelaustrittsrichtung ist immer ein Optionscode auszuwählen.

Name Code Seite
Achskabelanschluss 1 m AC1 S. 8
Achskabelanschluss 2 m AC2 S. 8
Achskabelanschluss 3 m AC3 S. 8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach oben C JTB S. 8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach links C JLB S. 8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach rechts  C JRB S. 8

Name Code Seite

 

  

Kabelaustrittsrichtung hinten nach unten C JBB S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach oben C JTS S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach links C JLS S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach rechts C JRS S. 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich nach unten C JBS S. 8
Umgekehrte Referenzposition NM S. 8

Allgemeine Spezi�kationen

Bezeichnung
Zahnriemen + Trapezgewindespindel links/rechts, ø10 mm
±0.01 mm
0.2 mm oder weniger pro Seite
0.2 mm oder weniger pro Seite
Ma: 7.5 N·m   Mb: 7.5 N·m   Mc: 15.3 N·m
0.68 kg (Hub 40), 0.84 kg (Hub 80) 
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

L2

L1

 Kabellängen

Speziallängen

Roboterkabel

Typ Kabelcode

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

Kabel zwischen Achse und Steuerung.
* Wenn optional die Kabellänge des Achsanschlusses geändert wird, darf eine Gesamtkabel-
   länge von 20 m zwischen Achse und Steuerung nicht überschritten werden.

* Für die Abstände L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 9.
* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
   Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 10 ist ein grober Anhaltswert
   für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu �nden.)
   Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe
   beider Grei�ngerkräfte ergibt. 

 

28PWAGRT7BRCP6
OptionenKabellängePassende

Steuerung
HubÜber-

setzung
MotortypEnkoder-TypTypBaureihe

24 V
Schritt-
motor

P

U KN
T 

Auswahl-
punkte

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Leerweg
Zulässiges statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Beschreibung

Achsbreite   

66 
 mm

Horizontal

Auf Seite

An Decke

Ve
rti

ka
l

G
re

ifk
ra

ft
 (N

)

0
0 10 20 30 40 50 60 07 08

40
80

120
160

150

200

320
300

240
280

Deceleration ratio +2Übersetzung 2

Übersetzung 1

40: 40 mm
80: 80 mm

1: Gleitspindel 2 mm
Riemenscheiben-
Untersetzungs-
verhältnis 1,25 

2: Gleitspindel 2 mm
Riemenscheiben-
Untersetzungs-
verhältnis 2,5

(Einheit: mm/s)

Modellspezi�kation
 Hub und max. Ö�nen/Schließen-Geschwindigkeit

Max. Greifkraft  
(N)Modell Übersetzung Hub   

(mm)
Hub

Übersetzung
40~80

(mm)

1

2

RCP6-GRT7B-WA-28P-1-① -② -③ -④

RCP6-GRT7B-WA-28P-2-① -② -③ -④

1

2

150 
(75 pro Seite)

300 
(150 pro Seite)

40           80
(20 pro Seite), (40 pro Seite)

40           80
(20 pro Seite), (40 pro Seite)

120

60

Erklärung der Zi�ern: ①  Passende Steuerung  ②  Kabellänge    ③ Optionen



RCP6  RoboCylinder

 RCP6-GRT7B   6

Abmessungen

* Die Home-Position ist auf der o�enen Fingerseite.
*1 Mit einem Gewindebolzen verschlossen, um das Eindringen
     von Fremdkörpern zu verhindern.
     Für die Nutzung der Gewindebohrung als Montage�äche
     ist dieser zu entfernen.

 Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenzseite 
Position Pulstreiber Programm

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze)

1

24 VDC


* Steuerungstyp-

Auswahl

* E/A-Typ-
Auswahl

* E/A-Typ-
  Auswahl

* Steuerungstyp-
Auswahl

 − 64

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

PCON-CB/CGB 1   −

Hinweis:
· Die Kompatibilität zu bestimmten Netzwerken
  ist abhängig von der jeweiligen Steuerung.
  Für nähere Informationen siehe die
  entsprechende Referenzseite.

 

512
(768 bei Netzwerk-Spez.)

MCON-C/CG 8
Dieser Typ ist nur an ein

Netzwerk anschlussfähig.

Für diesen Typ ist kein
Netzwerk auswählbar.

 
256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 − −  256

MSEL-PC/PG 4
Einphasig

100~230 VAC
  

− −  30000

RCM-P6PC
(erscheint in Kürze) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.

Kabelaustritts-
Optionen
CJ*B

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
(für Schutzleiter)

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
(für Schutzleiter)

M5-Schraubenloch
(mit Verschluss-
Schraube)

O�ene Seite (Referenzpunkt): 43
Geschlossene Seite: 3
(max. Arbeitsbereich 2 bis 44)

Finger-
Ö�nen/Schließen-
SchraubeFinger-

Ö�nen/Schließen-
Schraube

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

Netzwerk * E/A-Typ-Auswahl

5.
2

5.2 20

20

29.8

6.
7

CJLS CJRS

CJBS

CJTS

125 10.1

Kabelaustritts-Optionen CJ*S

20.5

20

CJTB

CJRB

CJBB

CJLB

Hub 40 

40
20

38
.5

66

ø3  H7 Tiefe 2
3 +

 
0.010
04 4-M4 Tiefe 4.25 *1

7
14

.5
15

Langloch Tiefe 2

4-M4 Tiefe 4.7 *1

5
20

3 +
 

0.010
04

ø3  H7 Tiefe 2

40
Langloch Tiefe 2

40
68

5
20

3 +
 

0.010
0

4

ø3  H7 Tiefe 2

4-M4 Tiefe 4.7

37

123

2

15

39

3636

Langloch Tiefe 2

6

200
(bzw. Option AC1/2/3)

50

7.
5

7.
5

4

3 
+  0.

01
0

0
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2- ø3  H7 Tiefe 2
4-M4 Tiefe 5
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Achskabelanschluss
Zulässiger Kabelbiegeradius: R50

10.1

15

4.314.5

13
.5

66

1

ø5

1

36

1
2010.5

2 × ø4  H7 Tiefe 4
2 × 2-M5 Tiefe 7.5

25

Teiledetails Finger

7
15

  -0 0.
1

2

Schmier-
nippel
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Kabelaustritts-
Optionen
CJ*B
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1
2315
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Teiledetails Finger
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1
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100
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Langloch Tiefe 2

Achskabelanschluss
Zulässiger Kabelbiegeradius: R50

10.1

15

4.314.5

13
.5

66

1

ø5

ø3  H7 Tiefe 2
4-M4 Tiefe 5

Langloch Tiefe 2

Langloch Tiefe 2

Langloch Tiefe 2

Abmessungen

* Die Home-Position ist auf der o�enen Fingerseite.
*1 Mit einem Gewindebolzen verschlossen, um das Eindringen
     von Fremdkörpern zu verhindern.
     Für die Nutzung der Gewindebohrung als Montage�äche
     ist dieser zu entfernen.

 Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenzseite 
Position Pulstreiber Programm

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze)

1

24 VDC


* Steuerungstyp-

Auswahl

* E/A-Typ-
Auswahl

* E/A-Typ-
  Auswahl

* Steuerungstyp-
Auswahl

 − 64

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

PCON-CB/CGB 1   −

Hinweis:
· Die Kompatibilität zu bestimmten Netzwerken
  ist abhängig von der jeweiligen Steuerung.
  Für nähere Informationen siehe die
  entsprechende Referenzseite.

 

512
(768 bei Netzwerk-Spez.)

MCON-C/CG 8
Dieser Typ ist nur an ein

Netzwerk anschlussfähig.

Für diesen Typ ist kein
Netzwerk auswählbar.

 
256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 − −  256

MSEL-PC/PG 4
Einphasig

100~230 VAC
  

− −  30000

RCM-P6PC
(erscheint in Kürze) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
(für Schutzleiter)

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
(für Schutzleiter)

M5-Schraubenloch
(mit Verschluss-
Schraube)

O�ene Seite (Referenzpunkt): 83
Geschlossene Seite: 3
(max. Arbeitsbereich 2 bis 84)

Finger-
Ö�nen/Schließen-
Schraube

Finger-
Ö�nen/Schließen-
Schraube

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

Netzwerk * E/A-Typ-Auswahl

Hub 80 
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Optionen

Kabelaustrittsrichtung

Beschreibung

Optionscode

Die Austrittsrichtung des Achskabel-Anschlusses hinten (CJB) oder an der Seite (CJS)  kann entweder nach oben (CJTB/CJTS),
unten (CJBB/CJBS), links (CJLB/CJLS) oder rechts (CJRB/CJRS) festgelegt werden.

CJTB/CJLB/CJRB/CJBB/CJTS/CJLS/CJRS/CJBS

Längen-Spezi�kation des Achskabel-Anschlusses 

Beschreibung

Optionscode

Wiewohl standardmäßig die Länge des Achskabel-Anschlusses 200 mm beträgt, ist diese optional auf 1000, 2000 oder 3000 mm änderbar.
AC1/AC2/AC3

Optionen

Umgekehrte Referenzposition

Die normale Referenzposition be�ndet sich an der Fingerseite bei geö�netem Greifer. Wahlweise kann diese Position umgekehrt an die
Fingerseite bei geschlossenem Greifer gelegt werden, um z.B. andere Kon�gurationen beim Gerätelayout zu ermöglichen. (Die Referenz-
position wird ab Werk eingestellt; für Änderungen dieser Einstellung muss die Achse nach Auslieferung an IAI zurückgesendet werden).

Beschreibung

Optionscode NM

CJB (Hinten) 

CJS (Seitlich)

* Der bewegliche Teil befindet
   sich auf der unteren Seite   

* Der bewegliche Teil befindet
   sich auf der unteren Seite  

CJTB

C JLB

C JRB

C JLS

C JRS

C JBB

C JBS

C JTS
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Referenzdaten

Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal

zulässigen Werkstückgewichts.

Step 1

Festlegung der auf
die Grei�nger

wirkenden externen Kräfte.

Step 3

Bestimmung des
Greifpunkt-Abstandes.

Step 2

Even if the gripping point distance is within the limit range, keep it as small and lightweight as 
possible.
If the �ngers are long and large, or if the mass is large, inertial force and bending moment during 
opening and closing may worsen the performance and adversely a�ect the guide section.

Slide type

RCP6-GRT7A RCP6-GRT7B (Übersetzung: 1)                     (RCP6-GRT7B (Übersetzung: 2)

O
ve

rh
an

g
 a

m
o

u
n

t 
L2

 [m
m

]

Gripping current 30%

Gripping current 50%

Gripping current 70%

Gripping point L1 [mm]

O
ve

rh
an

g
 a

m
o

u
n

t 
L2

 [m
m

]

Gripping current 30%

Gripping current 50%

Gripping current 70%

Gripping point L1 [mm]

O
ve

rh
an

g
 a

m
o

u
n

t 
L2

 [m
m

]

Gripping current 30%

Gripping current 50%

Gripping current 70%

Gripping point L1 [mm]

Deceleration ratio 2Deceleration ratio 1

Schritt 1

Schritt 3

Schritt 2

Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte eine so kompakt und leicht wie mögliche Achse gewählt werden.
Sind die Grei�nger lang und groß oder das Werkstückgewicht schwer, können Trägheitskräfte sowie Biegemomente, die beim Ö�nen/Schließen
auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Führung zu stark belasten.

Schlittentyp

A
u

sk
ra

g
u

n
g

 L
2 

[m
m

]

Greifstrom 30%Greifstrom 50%
Greifstrom

70%

Greifpunkt
L1 [mm]

A
u

sk
ra

g
u

n
g

 L
2 

[m
m

]

Greifstrom 30%
Greifstrom 50%

Greifstrom 70%

Greifpunkt L1 [mm]

A
u

sk
ra

g
u

n
g

 L
2 

[m
m

]

Greifstrom 30%
Greifstrom 50%Greifstrom70%

Greifpunkt L1 [mm]

Übersetzung 2Übersetzung 1

Greifer-Auswahlverfahren

Reibungskoe�zient μ 

W (m·g)

F/2F/2

L2

L1

Schlittenoberseite -
Abstand vom Angriffs-
punkt der Führung

 

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des maximal
zulässigen Werkstückgewichts.

Schritt 1

Wenn das Werkstück mit einer durch die Greifkraft erzeugten Reibkraft aufgenommen werden soll,
dann ist die erforderliche Greifkraft wie folgt zu berechnen.

F:  Greifkraft (N) ‒ Gesamtbetrag der Druckkräfte beider Greiffinger 
µ:  Koeffizient der statischen Reibung zwischen dem Greiffinger-
       aufsatz und Werkstück  
m:  Werkstückgewicht (kg) 
g:  Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s²) 

●Die Bedingungen, unter denen das Werkstück ohne
Herauszufallen statisch gehalten wird, sind:   

Ｆμ ＞ Ｗ
m g
μＦ＞

m g
μＦ ＞ × 2 （Sicherheitsfaktor）

m g
0.1～0.2

Ｆ ＞ × 2 ＝（10～20）× m g

●Liegt der Reibungskoeffizient µ zwischen 0,1 und 0,2, 
gilt die folgende Gleichung: 

① Normales Transportieren

② Werkstücke, die hoher Beschleunigung/Verzögerung bzw. Stoßeinwirkung beim Transport unterliegen.  
Zusätzlich zur Schwerkraft kann eine starke Trägheitskraft auf das Werkstück wirken.
In diesem Fall ist ein geeignetes Modell bei einem erhöhten Sicherheitsfaktor zu wählen. 

* Steigt der statische Reibungskoeffizient, 
erhöht sich das maximal zulässige Werk- 
stückgewicht ebenfalls. Zur Sicherheit 
sollte jedoch ein Modell gewählt wer- 
den, das eine Greifkraft erzeugen kann, 
die mindestens das 10- bis 20-fache 
dieses Werkstückgewichts beträgt. 

●Unter Berücksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft folg

Bei hoher Beschleunigung/Verzögerung bzw. Stoßeinwirkung

Erforderliche Greifkraft                                 Mind. das 30- bis 50-fache des Werkstückgewichts
Max. zulässiges Werkstückgewicht          Nicht größer als 1/30 bis 1/50 der Greifkraft  

Normales Transportieren des Werkstücks 

Erforderliche Greifkraft                                 Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstückgewichts    
Max. zulässiges Werkstückgewicht          Nicht größer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft  

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes. Schritt 2

Für den Einsatz der Achse müssen die Abstände (L1, L2) von der Rahmen-Anbaufläche des 
Greiffingers bis zum Werkstück-Greifpunkt im unten abgebildeten Bereich liegen. Werden die  
Grenzen überschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und
den inneren Bewegungsmechanismus, was die Lebensdauer der Achse beeinträchtigen kann.
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Referenzdaten

Mb

F

L2

L1

Last-
angri�s-

punkt

Ma
3.6
7.5

598
898

RCP6-GRT7A
RCP6-GRT7B

Modell

Maximal zulässiges Lastmoment
(N·m) (Hinweis 2) 

Zulässige
vertikale Last F

(N) (Hinweis 1) Mb
3.6
7.5

Mc
10.2
15.3

Ma
Mc

RCP6-GRT7A RCP6-GRT7B (Übersetzung 1) RCP6-GRT7B (Übersetzung 2)
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Greifer-Auswahlverfahren

Mb

F

L2

L1

Load point

(2) Allowable load moment

Calculate Ma and Mc with L1, and Mb with L2. Make sure the moment applied
 to each �nger is less than the maximum allowable load moment.

(1) Allowable vertical load

Make sure that the vertical load applied to each �nger is
 less than the allowable load.

Check external force applied to �ngersStep 3

 The allowable external force when applying moment load to each claw is

M (Maximum allowable moment (N·m)
 L(mm)×10-3Allowable load F(N) >

Calculate both L1 and L2 for the allowable load F (N).

Check that the external force applied to the �nger is less than 
the calculated allowable load F (N) (the smaller value of L1 and L2).

* The load point above indicates the load position on the fingers.
 The position varies depending on the type of load.
 · Load due to grip force: Gripping point
 · Load due to gravity: Center mass location
 · Inertial force during travel, centrifugal force during swivel: Center mass location

 The load moment is the total value calculated for each type of load.

Ma
3.6
7.5

598
898

RCP6-GRT7A
RCP6-GRT7B

Model
Maximum allowable load moment 

(N·m) (Note 2)Allowable vertical
 load F (N)(Note 1)

Mb
3.6
7.5

Mc
10.2
15.3

(Note 1) The allowable value above indicates a static value.   (Note 2) Indicates the allowable value per finger.

* The weight of the �nger and the workpiece weight are also part of the external force.
Other external forces applied to the �ngers are the centrifugal force when swiveling 
the gripper with the workpiece gripped and the inertia force due to 
acceleration/deceleration during travel.

Ma
Mc

② Zulässiges Lastmoment
Berechnung von Ma und Mc mit L1 sowie Mb mit L2. Überprüfung, ob die auf jeden
Greiffinger wirkenden Momente geringer als das max. zulässige Lastmoment sind.

① Zulässige vertikale Last  
Überprüfung, ob die auf jeden Greiffinger wirkende vertikale Last
geringer als die zulässige Last ist. 

Schritt 3

M (Maximal zulässiges Moment)（N・m）
　L（mm）×10－3

Zulässige Last F (N) ＞

Berechnung der zulässigen Last F (N) entsprechend L1 und L2. 
Überprüfung, ob die externe Kraft, die auf den Greiffinger einwirkt, geringer als die
berechnete zulässige Last F (N) ist (entsprechend des jeweils kleineren L1 oder L2).

*  Der oben dargestellte Lastangriffspunkt definiert die Position, an der die 
Last am Greiffinger wirkt. 
Die Position hängt von der Lastart ab.
• Greifkraft-abhängige Last: Greifpunkt  
• Schwerkraft-abhängige Last: Schwerkraftmitte  
• Trägheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen: 
Schwerkraftmitte  
Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar. 

(Hinweis 1) Die genannten zulässigen Werte gelten im statischen Zustand.
(Hinweis 2) Die zulässigen Werte beziehen sich auf den Einzel-Grei�nger.

*  Die Gewichte von Greiffinger und Werkstück sind ebenfalls Bestandteil der äußeren Kraft. 
Eine Zentrifugalkraft, die auftritt, wenn ein Greifer sich zum Aufnehmen eines Werkstücks dreht, 
sowie eine Trägheitskraft, erzeugt durch Beschleunigung oder Verzögerung in der Bewegung, 
sind ebenfalls Bestandteil der äußeren Kraft.

● Wenn auf jeden einzelnen Greiffinger ein Lastmoment wirkt, muss die zulässige
externe Kraft die Bedingungen der unten angegebenen Gleichung erfüllen:  

Prüfung der auf die Grei�nger wirkenden äußeren Kräfte. 

Kurzanleitung für Form und Gewicht der Werkstücke
1. Die Diagramme bilden die Greifkraft als Funktion des Greifpunkt-Abstands bei maximaler Greifkraft von 100%  ab.

2. Der Greifpunkt-Abstand ist das Längsmaß von der Anbaufläche des Greiffinger-Aufsatzes zum Greifpunkt.  

3. Die Greifkraft ist von Achse zu Ache unterschiedlich. Die unten aufgeführten Werte sind nur als Richtwerte zu betrachten.
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