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RCP2/RCP5 Achse
Ausfihrung mit Riemenantrieb
Kurzanleitung Zweite Auflage

Herzlichen Dank fir den Kauf unseres Produkts.

Lesen Sie neben dieser Kurzanleitung auch die dem Produkt beiliegenden Sicherheitshinweise und das ausfiihrliche
Betriebshandbuch (DVD), um die richtige Verwendung sicherzustellen.

Bei dieser Anleitung handelt es sich um ein Original.

& Warnung: Zum Betrieb des Produkts missen die ausfiihrlichen Installations- und Betriebsanweisungen
beachtet werden, die im Handbuch auf der beiliegenden DVD beschrieben werden. Bewahren Sie
die DVD stets zusammen mit diesem Gerét auf.

Fur eine gedruckte Version des DVD-Handbuchs kontaktieren Sie bitte die nachste
IAl-Verkaufsstelle, die Sie auf der Ruckseite des Betriebshandbuchs oder der Kurzanleitung finden.

« Die ungenehmigte Verwendung oder Reproduktion dieser Anleitung im Ganzen oder in Teilen ist verboten.
« Die verwendeten Firmennamen, Produktbezeichnungen und Marken sind eingetragene Marken der jeweiligen
Unternehmen.

Kontrolle der Produkte

In der Standardkonfiguration umfasst dieses Produkt die folgenden Komponenten.
Wenn Sie am gelieferten Modell einen Defekt feststellen oder Komponenten fehlen, wenden
Sie sich an uns oder Ihren IAlI-Handler.

1. Komponenten (Optionen ausgenommen)

Nr. Bezeichnung Modell Anmerkungen
[Siehe ,2. Typenschild®, ,3. Bedeutung
1 Achse der Modellbezeichnung“.]
Zubehor
2 Motor-/Geberkabel™
Referenzpunkt-

s Markierungsaufkleber

4 Kurzanleitung

5 Betriebshandbuch (DVD)

6 Sicherheitshinweise

*1 Das mitgelieferte Motor-/Geberkabel unterscheidet sich je nach Steuerungstyp.
Geeignete Kabel finden Sie unter [Verkabelung].

2. Typenschild

Modell ——m MODEL RCP2-BA6-1-42P-54-500-P1-S
Seriennummer ——»— SERIAL No. 800061910 MADE IN JAPAN

3. Bedeutung der Modellbezeichnung

3.1 RCP2
RCP2-BA6-1-42P-54-500-P1-S-NM-**
<Serie> ID nur fiir interne Zweck
<Option>
<Typ> NM

BA6 :Gehausebreite 58 mm,

Riementyp, Motor oben <Kabellange>

o (Anm.1)

: Umgekehrter Referenzpunkt

BA6U: Gehé&usebreite 58 mm, N : Keines
Riementyp, Motor unten P :1m
BA7 :Gehé&usebreite 68 mm, S :3m
Riementyp, Motor oben M :5m
BA7U: Gehé&usebreite 68 mm, Xoo @ Langenangabe
Riementyp, Motor unten Roo  : Roboterkabel
<Gebertyp> <Steuerung>
| : Inkremental P1 :PCON
(auBer PCON-CA)
<Motortyp> RPCON
42P : Schrittmotor GréRe 42 o PSEL
P2 :PCON-CA
i i MSEP, PMEC
<Gewindesteigung> PSEP, MSEL

54 :Ca.54 mm

<Hub>

Anmerkung 1  Diese ID wird nur fiir interne Zwecke genutzt. Sie betrifft nicht den Typ des Modells.
[Spezifikationsdetails finden Sie im Katalog.]

3.2 RCP5
RCP5-BA4-WA-35P-48-1200-P3-P-B- **
<Serie ID nur fiir interne Zwecke "™ Y
<Typ>————————————— <Optionen>
BA4 :Gehausebreite 40 mm, B :Bremse
Riementyp, Motor oben NM :Umgekehrter Referenzpunkt
BA4U :Gehausebreite 40 mm, CJT : Kabelaustrittsrichtung (oben)
Riementyp, Motor unten CJR : Kabelaustrittsrichtung (rechts)
BA6 :Gehausebreite 58 mm, CJL : Kabelaustrittsrichtung (links)
Riementyp, Motor oben CJB : Kabelaustrittsrichtung (unten)
BA6U :Gehausebreite 58 mm, CIM :Typ fgr Deckenmontage
Riementyp, Motor unten SIL : Typ fir Wandmontage,
BA7 :Gehausebreite 70 mm, Ausrichtung: horizontal links
Riementyp, Motor oben SIR : Typ fir Wandmontage,
BA7U :Gehausebreite 70 mm, Ausrichtung: horizontal rechts
Riementyp, Motor unten
———<Kabellange>
<Gebertyp> N  :Keines
WA  :Batterieloser Absolutgeber P lm
S :3m
M  :5m
<Motortyp>
35P: é’%ﬁe 350 Xoo :Langenangabe
42p; GroRe 420 Roo : Roboterkabel
56P: GroRe 560
<Steuerung>
<Gewindesteigung> P3 :PCON-CA
48 : Ca. 48 mm MSEP
MSEL
<Hub>

Anmerkung 1 Diese ID wird nur flr interne Zwecke genutzt. Sie betrifft nicht den Typ des Modells.

[Spezifikationsdetails finden Sie im Katalog.]

Sicherheitsvorkehrungen bei der Handhabung

1. Handhabung einzelnes Roboters
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Handhabung des verpackten Produkts

Wenn nicht anders angegeben, wird jede Achse fuir den Versand einzeln verpackt.

1.2

Nicht beschédigen oder fallen lassen. Die Verpackung wurde nicht speziell behandelt, um die
Widerstandsfahigkeit gegenuber Sté3en durch Fallenlassen oder Unfélle zu erhéhen.

Schwere Verpackungen sollten niemals von einer Person alleine getragen werden. Auf3erdem ist eine
geeignete Transportmethode zu wahlen.

Wenn die Transportkiste stehen bleiben soll, ist auf eine horizontale Lage zu achten. Befolgen Sie ggf.
die Anweisungen zum Zustand der Verpackung.

Nicht auf die Verpackung steigen oder darauf sitzen.

Keine schweren Objekte, die zur Deformation oder Beschadigung fiihren kénnten, auf die Verpackung
stellen.

Handhabung des Roboters ohne Verpackung
Die Achse nicht am Kabel halten und nicht durch Ziehen am Kabel bewegen.
Die Achse zum Transport immer am Rahmen halten.

Beim Tragen darauf achten, dass die Achse nicht gegen nahe Objekte oder Strukturen stoRt.
Auf keinen Teil der Achse UbermaRige Kraft ausiiben.

2. Handhabung von mehrachsigen Typen
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Handhabung des verpackten Produkts

Bei mehrachsigen Typen ist die AuBenverpackung an einer Basis aus Holz befestigt. Die Schlitten sind
gesichert, so dass sie sich beim Transport nicht unbeabsichtigt bewegen kénnen. Das Ende der Achse ist
ebenfalls fixiert, um Schwingungen aufgrund externer Vibrationen zu vermeiden.

Nicht beschédigen oder fallen lassen. Die Verpackung wurde nicht speziell behandelt, um die
Widerstandsfahigkeit gegenuber Sté3en durch Fallenlassen oder Unfélle zu erhéhen.

Schwere Verpackungen sollten niemals von einer Person alleine getragen werden. Auf3erdem ist eine
geeignete Transportmethode zu wahlen.

Zum Anheben der Verpackung mit Seilen missen die Seile unter den Verstarkungsrahmen an der
Unterseite der Basis entlanggefiihrt werden. Zum Anheben mit einem Gabelstapler mussen die Gabeln
unterhalb der Basis positioniert werden.

« Die Verpackung beim Absetzen nicht Sté3en aussetzen oder aufprallen lassen.
« Nicht auf die Verpackung steigen oder darauf sitzen.

Keine schweren Objekte, die zur Deformation oder Beschadigung fihren kénnten, auf die Verpackung
stellen.

Handhabung des Roboters ohne Verpackung

e Die Schlitten zur Verhinderung plétzlicher Bewegungen wéhrend des Transports sichern.
e Wenn ein Ende der Achse hervorsteht, muss dieses ordnungsgemaf gesichert werden, so dass

groBere Bewegungen aufgrund externer Vibrationen verhindert werden.

Wenn die Achsenanordnung ohne Sicherung der Enden transportiert wird, darf die Beschleunigung
0,3 G nicht uberschreiten.

Falls der Roboter mit Seilen oder auf andere Weise angehoben werden muss, achten Sie auf eine
geeignete Polsterung, um eine Deformation oder Gbermafige Belastung zu vermeiden. Den Roboter
auBerdem in einer stabilen und horizontalen Lage halten. Heben Sie das Paket bei Bedarf an, indem
Sie ein geeignetes Hilfsmittel an den Gewindebohrungen an der Unterseite der Basis befestigen.
Nicht versuchen, die Achsenhalterungen, die Abdeckungen oder die Anschlussbox zu belasten.
AuBerdem Quetschen und tibermé&Rige Deformation der Kabel vermeiden.

3. Handhabung des in der mechanischen Ausristung (Anlage) montierten Roboters

Beachten Sie beim Transport der kompletten mechanischen Ausriistung (Anlage), in die die Achse

eingebaut ist, die folgenden Hinweise.

o Die Schlitten zur Verhinderung plétzlicher Bewegungen wahrend des Transports sichern.

e Wenn ein Ende der Achse hervorsteht, muss dieses ordnungsgemaf gesichert werden, so dass
groRere Bewegungen aufgrund externer Vibrationen verhindert werden.

* Wenn die Achsenanordnung ohne Sicherung der Enden transportiert wird, darf die Beschleunigung
0,3 G nicht uberschreiten.

* Vermeiden Sie beim Anheben der mechanischen Ausriistung (Anlage) mit Seilen, Kraft auf die Achsen,
Anschlussbox usw. auszutiben. AuRerdem Quetschen und tiberméRige Deformation der Kabel
vermeiden.

Installations- und Lagerumgebung

1. Installationsumgebung

Verwenden Sie dieses Produkt mdéglichst nicht an den folgenden Orten.

Es darf nur in Umgebungen eingesetzt werden, in denen Personen ohne Schutzausristung arbeiten

kénnen.

Achten Sie aufRerdem darauf, ausreichenden Platz fur Wartungsarbeiten zu lassen.

« Orte, die Warmestrahlung von einer grol3en Warmequelle wie z. B. einem Warmebehandlungsofen
ausgesetzt sind.

* Orte, an denen die Umgebungstemperatur den Bereich von 0 bis 40°C Uiber- bzw. unterschreitet.

« Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund grof3er Temperaturschwankungen kommt.

« Orte, an denen die relative Luftfeuchtigkeit 85 % RH Ubersteigt.

» Orte, die direkter Sonneneinstrahlung ausgesetzt sind.

e Orte, an denen korrosive oder brennbare Gase auftreten.

« Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in groBeren Mengen auftreten kdnnen (im Vergleich zu
gewdhnlichen Montagewerken).

¢ Orte, an denen das Produkt Wasser, Olspritzern (einschlieRlich Olnebel und Schneidfliissigkeit) oder
Chemikalien ausgesetzt werden kann.

« Orte, an denen der Hauptteil des Produkts Vibrationen oder Sté3en ausgesetzt ist.

e In einer Hohe Uber dem Meeresspiegel von mehr als 2000 m.

Sorgen Sie bei Verwendung des Produkts an den unten angegebenen Orten fiir ausreichende
Abschirmung bzw. Schutzvorrichtungen.

e Orte, an denen Elektrorauschen auftritt.

» Orte, die starken elektrischen oder magnetischen Feldern ausgesetzt sind.

e Orte, die UV- oder anderer Strahlung ausgesetzt sind.

2. Lagerumgebung

« Fir die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie fir die Installationsumgebung.
Insbesondere ist bei langfristiger Lagerung der Maschine darauf zu achten, dass keine
Taukondensation auftritt.

* Wenn nicht ausdriicklich anders angegeben, umfasst das gelieferte Paket keinen Absorptionsschutz
gegen Feuchtigkeit. Falls die Maschine in einer Umgebung gelagert wird, in der mit Taukondensation
zu rechnen ist, schiitzen Sie das gesamte Paket von auf3en vor Kondensation oder treffen unmittelbar
nach dem Offnen entsprechende Vorkehrungen.

« Die Maschine widersteht kurzfristig Lagerungstemperaturen von bis zu 60°C. Halten Sie die
Temperatur bei der Lagerung Uber einen Zeitraum von 1 Monat oder langer jedoch unter 50°C.

« Das Produkt muss horizontal gelagert werden. Wird es in verpacktem Zustand gelagert, befolgen Sie
die Anweisungen zur Positionierung auf der Verpackung, sofern vorhanden.

Bezeichnungen der Komponenten

1. RCP2
« BA6/BA7 (Motor oben)

Riemen- Rechte Seite
abdeckung
J & KGR = e——
Vorne s Motorseite
& &
Schlitten Motorkappe
Linke Seite Motor-
Frontplatte abdeckung
Seitenabdeckung »
Y
® ° I ] @ )
\ Basis Hintere Abdeckung
« BAG6U/BA7U (Motor unten) -
Riemen- Rechte Seite Halt bdeck
abdeckung alterungsabdeckung
E:a & [ ee f .
4 ® ® Motorseite
& &
Schlitten
Linke Seite
Frontplatte
— Hintere Abdeckung
Seitenabdeckung
@ ° L[ ® [ © ;‘
Motor-
X Basis abdeckung
¥
Motorkappe

Die Abmessungen und das Profil finden Sie im Katalog. ‘




2. RCPS5

BA4/BA6/BA7 siehe Abbildung unten (Motor oben). Die Modelle BA4U/BA6U/BA7U werden
mit der Motoreinheit auf der Unterseite montiert.

Rechte Seite

Rollenabdeckung Anschluss

Schlitten
Linke Seite
Edelstahlband Schlittenabdeckung

Motorabdeckung

Seitenabdeckung

Basis Gewinde fur Erdungsanschluss

Zur Befestigung von Achse und Last lesen Sie bitte das Betriebshandbuch (DVD).
[Sicherheitsvorkehrungen bei der Montage]

Nr. Art Vorkehrungen

1 | Montageflache |e Bei dem Modell RCP2 ist keine vertikale Montage oder horizontale
Wandmontage maglich.

* Bei dem Modell RCP5 ist keine vertikale Montage mdoglich.

¢ Die Seitenflachen der RCP2-Basis dienen als Bezugsflachen fiir den
Schlittenbetrieb. Wenn eine hohe Betriebsgenauigkeit erforderlich ist,
verwenden Sie diese Flachen als Bezugsflachen fur die Installation.

Bezugsflache 7 . Bezugsflache

¢ Die Seiten und die Unterseite der RCP5-Basis dienen als Bezugsflachen
fiir den Schlittenbetrieb. Wenn eine hohe Betriebsgenauigkeit erforderlich
ist, verwenden Sie diese Flachen fir die Installation.

Bezugs-
flache

e Bezugsflache effektiver Bereich

« Die Achsenmontageflache und andere Flachen, die als Bezugsflachen
verwendet werden, miissen ausreichend eben sein (maschinenbearbeitet
oder gleichwertig behandelt) und die Unebenheit der Montageflache darf
0,05 mm/m nicht Uberschreiten.

« Sichern Sie den Bereich, in dem Wartungsarbeiten durchgefiihrt werden

kénnen.
2 | Geeignete o Es werden hochfeste Schrauben empfohlen, die mindestens ISO 10.9
Schrauben entsprechen.

¢ Verwenden Sie zur Montage der RCP2-Achse Schrauben, deren effektive
Gewindelange in der jeweiligen Gewindebohrung die folgenden Werte nicht
unterschreitet.
M4 x 10 bei Gewindebohrung in Stahl
M4 x 15 bei Gewindebohrung in Aluminium

¢ Verwenden Sie zur Montage der RCP5-Achse Schrauben, deren effektive
Gewindelange mindestens den 1,8-fachen Nenndurchmesser der
jeweiligen Gewindebohrung der Montageflache betragt.

3 | Anzugsmoment | ¢ Bitte befolgen Sie die Anzugsmomentangaben im Betriebshandbuch
(DVD).
Missachtung kénnte zu Betriebsstorungen fihren.

4 | Lastmoment e Beachten Sie die im Betriebshandbuch (DVD) fiir das Lastmoment und die
und Uberhanglange angegebenen Werte. Andernfalls kénnen ungewdhnliche
Uberhanglange Vibrationen oder Gerausche auftreten und die Lebensdauer des Produkts
erheblich reduziert werden.

Verkabelung

Als Steuerung durfen nur die fur diesen Zweck bestimmten Steuerungen von IAl verwendet

werden.
Verwenden Sie zum Verbinden von Achse und Steuerung das der Verpackung beigelegte
Spezialkabel.

1. RCP2
[Anschluss an Steuerungstypen PCON (aufer PCON-CA), PSEL]

Spezialverbindungskabel

(Verbindung von RCP2 mit zugehdriger Steuerung)

-«
SE— -
r
r
—[
«—[]
Roboterkabel
r =54 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
Zugehorige Steuerung Standardkabel
PCON (auBer PCON-CA) r =75 mm oder mehr (feste Verw.)
PSEL Roboterkabel fiir beweglichen Bereich verwenden.

Spezialverbindungskabel

* Motorkabel (Roboterkabel) CB-RCP2-MA ooo

e Geberkabel CB-RCP2-PBooo/Geberkabel Roboterkabel CB-RCP2-PBooo-RB
ooo gibt die Kabellange an. Max. Angabe: 20 m.
Beispiel: 080=8 m

[Anschluss an Steuerungstypen PCON-CA, MSEP, MSEL, PMEC, PSEP]

i )
Spezialverbindungskabel
(Verbindung von RCP2 mit zugehdriger Steuerung)
O
= O
r
H . \
L r = 84 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
ZugehgggoeNi?Auerung r = 42 mm oder mehr (feste Verw.)
MSEP
MSEL
PMEC

PSEP

Spezialverbindungskabel

o Motor-/Geberkabel CB-PSEP-MPA ooo
ooo gibt die Kabellange an. Max. Angabe: 20m.
Beispiel: 080=8 m

2. RCP5
Spezialverbindungskabel
Verbindung von RCP5 mit zugehoriger Steuerun:
RCP5-XX /( 9 gehorlg 9
—
r
B
Roboterkabel
Zugehbrige Steuerung : 5 m oder weniger r=68 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
PCON-CA : 5 m oder mehr r=73 mm oder mehr (bewegl. Verw.)
MSEP Standardkabel
MSEL : 5 m oder weniger r = 85 mm oder mehr (feste Verw.)

: 5 m oder mehr r =91 mm oder mehr (feste Verw.)

Spezialverbindungskabel

o Motor-/Geberkabel: CB-CAN-MPAooo

o Motor-/Geberkabel Roboterkabel: CB-CAN-MPAooo-RB
ooo gibt die Kabellange an. Max. Angabe: 20 m.
(Beispiel) 080=8 m

[Beim Umgang mit Kabeln zu vermeiden]

¢ Nicht am Kabel ziehen oder das Kabel gewaltsam biegen, so dass es zusétzlich
belastet oder gespannt wird.

e Das Kabel nicht durch Schneiden, Kombinieren oder Verbinden mit einem anderen
Kabel verlangern oder verkirzen.

e Das Kabel in einem Abstand von 150 mm der Stecker an beiden Enden nicht biegen.
Standardkabel = CB-CAN-MPAooo
Roboterkabel CB-CAN-MPAooo-RB

150mm 150mm

e Das Kabel nicht an einem einzelnen Punkt biegen.

Stahlband
(Pianodraht)

Behutsam festhinden.

o Das Kabel nicht biegen, knicken oder verdrehen.

)4

e Nicht mit starken Kraften am Kabel ziehen.

e Das Kabel nicht an einem einzelnen Punkt Drehkraften aussetzen.

X o
-

e Das Kabel nicht quetschen, nicht in das Kabel schneiden und keine schweren
Gegenstande darauf fallen lassen.

Il

X X X

o Beim Befestigen des Kabels einen moderaten Spielraum lassen und nicht zu stark
spannen.

Keinen Spiralschlauch an
Stellen verwenden, wo das
Kabel haufig gebogen wird.



e |/O-, Kommunikations- und Stromleitung voneinander trennen.
Nicht durch den gleichen Kanal fuihren.

Stromleitung

1/0-Leitung
(Flachkabel usw.)

Bei Verwendung einer Energiekette die folgenden Anweisungen befolgen.

e Wenn flr das Kabel der notwendige Platz in der Energiekette angegeben ist, befolgen
Sie zur Fuhrung des Kabels mit Hilfe der Energiekette die Anweisungen des
Herstellers.

o Das Verdrillen oder Verdrehen der Kabel in der Energiekette vermeiden und
sicherstellen, dass sich die Kabel frei bewegen kdnnen. Die Kabel nicht festbinden.
(Bei der Kabelfihrung darauf achten, dass beim Biegen keine Zugkréafte auf das Kabel
wirken.)

Die Kabel nicht zu eng biindeln. Dies kdnnte zu schnellerem Verschlei3 der
Kabelmantel oder zu Kabelbriichen fuhren.

/M Anmerkung:

e Vor dem AnschlieBen oder Abtrennen des Kabels sicherstellen, dass die Spannung der Steuerung
ausgeschaltet ist. Das AnschlieBen oder Abtrennen des Kabels bei eingeschalteter
Steuerungsspannung kénnte Fehlfunktionen der Achse und schwere Verletzungen oder Schaden
an der Anlage verursachen.

o Der fehlerhafte Anschluss der Stecker kann gefahrliche Fehlfunktionen der Achse zur Folge haben.
Stellen Sie sicher, dass die Stecker ordnungsgeman angeschlossen sind.
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IA I Corporation

Hauptgeschiftssitz: 577-1 Obane Shimizu-KU Shizuoka City Shizuoka 424-0103, Japan
TEL +81-54-364-5105 FAX +81-54-364-2589
Webseite: www.iai-robot.co.jp/

Technischer Support in USA, Europa und China verfiigbar

IA Il America, Inc.

Hauptgeschiftssitz: 2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, USA
TEL (310) 891-6015 FAX (310) 891-0815
Niederlassung Chicago: 110 East State Parkway, Schaumburg, IL 60173, USA
TEL (847) 908-1400 FAX (847) 908-1399
Niederlassung Atlanta: 1220 Kennestone Circle, Suite 108, Marietta, GA 30066, USA
TEL (678) 354-9470 FAX (678) 354-9471
Webseite: www.intelligentactuator.com

1Al Industrieroboter GmbH

Ober der R6th 4, D-65824 Schwalbach am Taunus, Deutschland
TEL 06196-88950 FAX 06196-889524

IA I (Shanghai) Co.,Lid.

SHANGHAI JIAHUA BUSINESS CENTER A8-303, 808, Honggiao Rd. Shanghai 200030, China
TEL 021-6448-4753 FAX 021-6448-3992
Webseite: www.iai-robot.com

IA I Robot (Thailand) Co.,Ltd.

825 Phairojkijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD., Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand
TEL +66-2-361-4458 FAX +66-2-361-4456

Handbuch-Nr.: MD3701-2A



