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ROBO

«C CYLINDER

Erste RoboCylinder IP65-Schlittentypen!

Staub-/strahlwassergeschiitzte Ausfiihrung, beliebige
Installation durch flexible Konfigurationsmoglichkeiten

Merkmale

Staub- und strahlwassergeschiitzt nach IP65

Ein besonderer Aufbau, bei dem der Grundrahmen umgedreht ist und die Offnungen unten liegen.
Auf diese Weise bleibt die Achse staub- und strahlwassergeschiitzt. Dieses Konstruktionsprinzip findet
erstmals Anwendung bei RoboCylindern in Schlittenausfiihrung.

P[] ]
T T

Schutzgrad bei Bertihrung mit dem menschlichen
Korper und gegen feste Fremdkorper

pml_Z\eite Ziffer |

Schutzgrad bei Eindringen von Wasser

Schutzklasse Beschreibung Einsetzbare IAl-Produkte
. Anlage vollstédndig geschiitzt gegen Staub-
Fremdkorper eindringung (staubdicht).
IP67
Wasser Geschlitzt gegen das Eindringen von Wasser selbst Schlittentyp
beim Untertauchen (wasserdicht). RCP2W-SA16C
=
.. Anlage vollstandig geschiitzt gegen Staub- ==
Fremdkorper | .= )
P eindringung (staubdicht). Schlittentyp Schlittentyp
RCP4W-SA5C/SA6C/SA7C ISWA/ISPWA
IP65 yg a
1 .
Geschiitzt gegen das Eindringen von Strahlwasser, -"q’b' L
Wasser da.s aus jeder Richtung gegen die Anlage gerichtet ; Schubstangentyp ‘; &
sein kann (wassergeschtzt). wf mit Schrittmotor / Scara-Roboter
RCP2W-RA4C/RA6C IX-NNW
.. Anlage geschiitzt gegen schadliche Staub- Schubstan
gentyp
Fremdkorper ablagerungen (staubgeschditzt). > ]ﬁ-‘"‘ mit 24V-Servomotor
e |’ RCAW-RA3/RA4
IP54 Geschutzt gegen das Eindringen von Spritzwasser, v
. ) R Hochlast- Schubstangentyp
Wasser das aus jeder Richtung auf die Anlage auftreffen ¢ Schubstangentyp mit 230V-Servomotor
kann (spritzwassergeschiitzt). RCP2W-RA10C RCS2W-RA4
.. Anlage geschitzt gegen schadliche Staub-
P50 Fremdkorper ablagerungen (staubgeschditzt).
Kleiner Greifer mit Staubschutz
Wasser Nicht geschiitzt gegen das Eindringen von Wasser. RCP2W-GR




. Kompakt

um 60% verringert. Dabei konnte der sehr gute Wasserschutzgrad der ISWA-Roboter gleichgehalten werden.

‘ Die Querschnittsfliche wurde im Vergleich zu IAl's wassergeschiitzten Einachsrobotern (ISWA-Serie) wurde
(60% gelten fir den Vergleich der ISWA-S- mit der RCP4W-SA5C-Modellreihe)

ISWA RCP4W
L-Typ M-Typ S-Typ SA7C SA6C \ SA5C

80.5

00 0O m i

155 125 9 77 5
(Achsbreite) (Achsbreite, (Achsbreite) (Achsbreite) (Achsbreite) (Achsbreite)
100 - 1200 100 - 1000 100 - 600 100 - 700 100 - 600 100 - 500
Hub (mm) (erhaltlich in (erhaltlich in (erhaltlich in (erhaltlich in (erhaltlich in (erhaltlich in
50 mm-Stufen) 50 mm-Stufen) 50 mm-Stufen) 50 mm-Stufen) 50 mm-Stufen) 50 mm-Stufen)
m;’ﬁeﬁiﬁ:f " 1000 1000 800 530 400 330

. Wand- oder hangende Deckenmontage

‘ Wand- und Deckenhalterungen sind zur ma3geblichen Erweiterung der Befestigungsmdglickeiten optional
erhaltlich.

Deckenmontage (Halterung links)  Deckenmontage (Halterung rechts) ~ Wandmontage (seitlich links) Wandmontage (seitlich rechts)

(Optionscode: HFL) (Optionscode: HFR) (Optionscode: TFL) (Optionscode: TFR)
An allen vier Seiten oben, Oberseitedes Schiten; o

° Rechte Seite y
unten, links und rechts am des Schifens

" Linke Seite

- ‘ des Schlittens

" Unterseite des Schlittens

Schlitten montierbar

Der Schlitten, der die Achse allseitig umschlief3t, besitzt
zur Erweiterung der Einbaumaglichkeiten der Achse
Gewindebohrungen an allen vier Seiten - also oben,
unten, links und rechts.

° Standardfett Optional
Schmierfettauswahl
Lebensmittel-
Statt des Standard-Industriefetts (Daphne Eponex Nr.2) Industriefett geeignetes

Schmierfett
Daphne Eponex Medallion
Nr. 2 FM Nr. 1

kann auch lebensmittelgeeignetes Schmierfett (Medallion
FM Nr.1) fur Fihrung und Spindel bestellt werden.
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Bei den Modellen der RCP4W-Baureihe ist zu beachten,

dass die horizontale Zuladung, die zuldssigen dynamischen
Momente, die Auskraglange sowie der maximale Hub davon
abhangen, ob die Achse an beiden Enden fest (Doppel-
stlitze) oder nur motorseitig mit Auskragung (Ausleger)

montiert ist. (Doppelstiitze) (Ausleger)

) Max. | Beschleuni- Horizontale Positionier- | Zuldssiges dynam. .
Bau- Achs- Motor- Sp{ndel— Geschwin-| gung (G) Zuladung (kg) wiederhol- | Lastmoment (N-m) dullasige )
el Typ breite typ steigung et genauigkeit Auskragung Hub (mm) Seite
mm Nennbe- | Maximalbe- mm
() (mm) (mm/s) (Nt | e schleunigung | schleunigung (mm) Ma | Mb | Mc i)
10 330 5 2 100 - 500 (erhaltlich
sasc | 55 | 3500 o es G 4 34 |49 | 8 | 125 in 50 mm-Stufen) | 3
12 400 7.5 3 100 - 600 (erhaltlich
RCP4W | SA6C 62 42[] 6 500 0.3 0.6 15 6 +0.02 4.7 6.7 11 150 in 50 mm-Stufen) 7
16 530 10 4 100 - 700 (erhaltlich
sa7C | 77 | 560] —p—ta5s B 8 61 88168 175 in 50 mm-Stufen) | °
Auslegermontage
. Max. | Beschleuni- Horizontale Positionier- | Zuldssiges dynam. .
Bau- Achs- Motor- Sp!ndel— Geschwin-| gung (G) Zuladung (kg) wiederhol- | Lastmoment (N-m) Zulassige .
reihe | TYP breite typ steigung digkeit —— Auskragung Hub (mm) Seite
mm Nennbe- Maximalbe- mm
Gy (mm) (mm/s) Rennfifiax schleunigung | schleunigung (mm) Ma | Mb | Mc o)
SA5C 55 350] 150 ?Z(s) 1; 01'5 17 | 25| 4 75 5
RCP4W | SA6C 62 42[] 162 ggg 0.3 0.6 435 ;g +0.02 24 34 55 90 max. 150 7
SA7C 77 56 ] 186 32(5) 4;5 i 3.1 44 8.4 105 9

- Lieferung mit der Steuerung
PEA-Kabel

<Modell: CB-PAC-PIO020>
Standardlange: 2 m

I Touchpanel-Handprogrammiergerat |

<Modell: CON-PTA-C-ENG/
CON-PDA-C-ENG/
CON-PGA-C-S-ENG>

|

RS232-Kabelversion
<Modell: RCM-101-MW-EU>
USB-Kabelversion

[

<Modell: RCM-101-USB-EU>
24 VDC
Spannungs-
versorgung
SEE55888RER\ | (=3 24VE
FG®
Lieferung mit der Achse i
[ Integriertes Motor-/Enkoderkabel \ - i
Standardkabel ;
<Modell: CB-CA-MPA[][1[]> 4
Roboterkabel i 4
<Modell: CB-CA-MPA[I[1[]-RB> }
Standardlange: 1Tm/3m/5m Steuerung Lieferung bei einfacher
PCON-CA _ Absolut-Spezifikation
7 —— I
| - | ]DF:- = <Modell: SEP-ABU>
_— Absolut-Batterie
Achse der Baureihe RCP4W N o I
<Modell: AB-7>




RCP4W

repaw - 11— 1 —O-CO-Cd—-p3——-

Baureihe Typ Enkoder-  Motor- Spindel- Hub Einsetzbare  Kabel- Optionen
typ typ Steigung (mm) Steuerung lénge

T T T

=€ | Achsbreite 55 mm | 5mm P3 PCON-CA Kabelausgang von links
Sce | Achsbreite 62 mm 6 mm Kabelausgang von rechts
~.vAe | Achsbreite 77 mm 35[]-Motor 8 mm Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid
42 []-Motor 10mm Lebensmittelgeeignetes
56 ]-Motor 12 mm Ohne Kabel Fett (Speisefett)
Tm Umgekehrte Referenzposition
16 mm
3m Deckenbefestigung linksseitig
5m Deckenbefestigung rechtsseitig

Spezifizierte Wandbefestigung linksseitig

Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) Roboterkabel Wandbefestigung rechtsseitig
B Kabelaustrittsrichtung Code: [.X1/[) W Extra-Aluminiumoxid-Schicht Code:
Zwischen folgenden drei Arten von Kabelausgangen kann gewahlt werden. Die Achse ist mit Aluminiumoxid beschichtet,
Wenn keine Richtung angegeben ist, tritt das Kabel an der Ruickseite aus. aber die bearbeiteten Flachen des Schlittens und

der vorderen/hinteren Halterung sind frei von
Aluminiumoxid. Mit dieser Option sind diese
Flachen ebenfalls mit Aluminiumoxid beschichtet.
(Diese Option ist dann zu empfehlen, wenn die
Achse mit Wasser in Berlihrung kommt).

Ausgang an Riickseite Ausgang von linker Ausgang von rechter
(Standard) Seitenflache Seitenflache

Optionscode: [IZZIH Optionscode: YD Optionscode: IEID

H Lebensmittelgeeignetes Fett (Speisefett) Code: [T B Umgekehrte Referenzposition Code: [N
Im Normalfall wird Industriefett fir Fihrungen und Umlaufspindel der Achse verwendet. Die normale Referenzposition des Schlittens (Motorseite)
Lebensmittelgeeignetes Fett (Speisefett) kann aber wahlweise eingesetzt werden. kann auf die entgegengesetzte Seite gelegt werden.

H Montagehalterung Code: [F[FE AR * Die rechts- und linksseitige Wandbefestigung ist von der Motorseite aus gesehen.
Montagehalterungen fir die Achse gibt es in Detaillierte Zeichnungen siehe Seite 11 und 12.

verschiedenen Bauformen zur direkten Befestigung
an Decke oder Wand (rechts oder links).

-« »
HOF R HOF E @5
Qe RS t[©fe o ®
Deckenbefesti Deckenbefesti N >
Horizontale Befestigung ec (::I t:r(:sr::lgung ec (::;I teenejsn;gung Wandbefestigung Wandbefestigung
(Standard) Iinksseitigg) rechtsseitig) linksseitig rechtsseitig

Optionscode: IETIH Optionscode: Optionscode: [IE[F:D Optionscode: Optionscode:

~— Betriebshinweise “

1. Diese Achse darf nicht dort eingesetzt werden, wo sie direkt mit Lebensmitteln in Beriihrung kommt, die fiir den Verkauf vorgesehen sind.

2. Die Beschleunigung/Verzégerung darf die Maximalwerte nicht Gberschreiten. Wenn die Achse mit einer Beschleunigung/Verzégerung tiber dem
Maximum (0,6 G) betrieben wird, kdnnen unnormale Gerdusche/Schwingungen sowie Fehler auftreten und die Lebensdauer kann sich verkirzen.

3. Die zuldssigen Lastmomente und Auskragldange missen innerhalb der zuldssigen Werte liegen. Wenn die Achse mit unzuldssigen Werten betrieben
wird, kdnnen unnormale Gerdusche/Schwingungen sowie Fehler auftreten und die Lebensdauer kann sich verkiirzen.

4. Die Achse muss horizontal befestigt werden. Eine hangende Anordnung von der Decke oder Wandmontage ist nur mit den entsprechenden Halterungen zulassig.

5. Bei Einsatz der Achse in einer staub- oder spriihwassergefahrdeten Umgebung muss Luft am Spulluft-Anschluss auf der Rlckseite der Achse
zugefiihrt werden. Die benétigte Luftmenge etc. ist auf den entsprechenden Modellsseiten angegeben.

6. Wenden Sie sich an IAl bei Einsatz in speziellen Umgebungen (wenn in dieser z.B. anstatt Wasser ein chemisches KihImittel verwendet wird).




RoboCylinder  Strahlwassergeschiitzter Typ  Schlitten-Ausfiihrung
- Schrittmotor Achsbreite: 55 mm Kupplungs-Spezifikation

Modell-
Model-  RCPAW—SASC- | —35p —[]-[J— P3 — [] -[]
’p B ih T Enkoder- Motortyp — Stei —  Hub Passende ___ Kabells — Opti
tionen aureihe yp typ otortyp eigung u e Steuerung abellange ptionen
, 35P: Schrittmotor  10:10mm ~ 100: 100mm P3:PCON-CA  N:Kein Kabel Option siehe
I: Inkremental GroBe35[ ] 5: 5mm 1} P:1m Tabelle unten
500:500mm S:3m
* Modellziffer ,I” auch (Angabein  *Die RCPAW-Baureihe M:5 m
bei Verwendung einer 50 mm-Schritten) istnurmitPCON-CA X [][] : Spezifizierte Lénge
Absolut-Einheit ansteuerbar R ][] : Roboterkabel

B Zuladung bei veranderter Beschleunigung
Bei der RCP4W-Serie bleibt die Zuladung gleich, auch
wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

Wenn sich allerdings die Beschleunigung erhoht, sinkt
die Zuladung. Priifen Sie dies in den Diagrammen unten.

Korrelation Beschleunigung/Verzégerung vs. Zuladung
[Doppelstiitz-Montage]

25
20
15
Zuladung (kg) Steigung 5 10
10
B Steigung 10 \\
—

0 [ 2
00 01 02 03 04 05 06

Beschleunigung/Verzégerung (G)

Korrelation Beschleunigung/Verzégerung vs. Zuladung
[Ausleger-Montage]

8
6
(1) Diese Achse ist nur fiir die horizontale Installation ausgelegt und kann nicht in vertikaler Zuladung (ko)
Q UN 4 Einbaulage betrieben werden. Bei Anbringung der Achse an Wand oder Decke ist die 4
» ensprechende optional erhéltliche Montagehalterung zur verwenden.
'Auswahl) | (2) Die Zuladung variiert abhdngig von der Beschleunigung/Verzégerung. Die maximale ) SteigungS |2 |,
punkte Beschleunigung betrdgt 0,6 G. } ; 2 |
(3) Die Kabelsteckverbindung ist nicht spritzwassergeschiitzt und sollte an einem fiir Wasser- 15 |Steigung 10 15 3 : 05
spritzer unempfanglichen Ort gesichert werden. 0 | 0. -
(4) Fiir den Einsatz der Spiilluftleitung siehe rechte Seite das Diagramm Abluftschlauchlénge zu Abluftleistung. 00 01 02 03 04 05 08
Beschleunigung/Verzogerung (G)
Modellspezifikationen
W Steigung und Zuladung B Hub und max. Gechwindigkeit
Stei- |Max. horizontale Zuladung (kg) |  Max. | Wiederhol- Hub ) Hub 100 ~ 500
Modell gung | Doppelstitz- | Ausleger- | Haltekraft | genauigkeit (ml:n) Steigung (Schrittweite 50 mm)
(mm) | Montage | Montage (N) (mm) 10 330
RCP4W-SA5C-I-35P-10-@}-P3-{@) 10 5 1.5 66.9 002 100~ 500
TV cnrr eite
RCP4W-SA5C-1-35P-5{0FP3{@He] | 5 10 2 147.9 50 mim) > 165
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Bl s,
Kabellange Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
M(5m) Leerweg max. 0.1 mm
o X06(6m) ~ X10 (10m) Zul3ss. statisches | Doppelstiitz-Montage Ma: 5.9 Nem Mb: 8.4 N-m Mc: 13.7 N-m
Speziallangen X11(11m) ~  X15(15m) Lastmoment Ausleger-Montage Ma: 2.9 Nem Mb: 4.2 Nem Mc: 6.8 Nom
G600 = B2 0](20im) Zulass. dynam. | Doppelstiitz-Montage | _Ma: 3.4 Nem Mb: 4.9 N-m_Mc: 8.0 N-m
ggl E‘m; : ggg gm; Lastumti)ment ()_[Ausleger-Montage Ma: 1.7 N-m Mb: 2.5 N-m Mc:4.0 N-m
Roboterkabel RO6 6m) ~ R10 (10m] Zuldssige Doppelstitz-Montage Biszu 125 mm
R11(1m) ~ RT5 (15m) Auskragung Ausleger-Montage Bis zu 75 mm
R16 (16m) ~ R20 (20m) Schutzklasse IP65 (mit Spulluft)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85 % RH (nicht kondensierend)
(*) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km. | )
A Zulassige Auskragung
Richtung des zulissigen Lastmoments .
Name Code Seite Ma Mb Mc Ma Mc
Kabelaustritt seitlich links A1 4 <
Kabelaustritt seitlich rechts A3 4
Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid AL 4
Lebensmittelgeeignetes Schmierfett GE 4
Umgekehrte Referenzposition NM 4
Deckenmontage linksseitig (mit Halterung) HFL 4
Deckenmontage rechtsseitig (mit Halterung) HFR 4
Wandmontage linksseitig TFL 4
Wandmontage rechtsseitig TFR 4




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen liber
unsere Internetseite herunterladen.

* Siehe Seite 11 flr die Abmessungen der

Deckenmontage-Ausfiihrung.

Siehe Seite 12 fiir die Abmessungen der

Wandmontage-Ausfiihrung.

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoderkabel an.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden

Teile nicht berihrt.

*3 Referenz-Position zur Berechnung der Lastmomente

CHLGTEECEST ) | Materialangabe zu den Haupkomponenten

@ | Grundrahmen Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht

Q) Schlitten Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht (auBer mechan. Arbeitsbereich)
(® | Montagehalterung (vorne/hinten) | Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht (auBer mechan. Arbeitsbereich)
Q) Seitenabdeckung Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht

® | Motora bdeckung Druckgegossenes Aluminium (ADC12)  Oberflichenbehandlung: Lackierte Eloxal-Schicht

@) Fronta bdeckung Druckgegossenes Aluminium (ADC12)  Oberflichenbehandlung: Lackierte Eloxal-Schicht

@| Bodenabdichtung Urethan Gummi (U)

® | Achskabel Polyvinylchlorid (PVC)

®@ | Spiilluft-Anschluss Polyphenylensulfid (PPS)

* Die Eloxal-Beschichtung ist in den mechanisch bespruchten Arbeitsbereichen des Schlittens () und der Montagehalterung (3 entfernt worden.

Um die Aluminiumoxid-Schicht in diesem Bereich beizubehalten, wahlen Sie die Option ,Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid “ (Code: AL).

225 ) 75 35 75 .30 __30
2-M3, Tiefe 3 2-@4H7, Tiefe 4 25/ ] 4-M3, Tiefe 7
"‘\L _ * 4-M4, Tiefe 8 - "‘\L
T + ¥ 4% R 1} Kabelverbindungsstecker *1
N ¢ ~
- —t—— R — 1 — -]
—4 4 =
| s 1 e 1| 2m
mT 35 (Passloch-Abstand +0.02) ® mT
L
A 61 " )
Schlittenbreite: 70 45 0 Hub 50 29 90 Kabelaustritt links  Kabelaustritt rechts
. 5 5
Halterungsbreite: 67 ME T sE Home [T~ ME %2
ﬁ\ 74 25 (Passloch-Abstand +0.02) ® / ®
:1 f——— nlig [ '/ -
~ ) ) 3| 4= 4| £
e Qo z: — = s
LS b : S| s 5
HF L35 — : — 2|
L 85‘\ U qu T (vonderMontagéﬂéchederAchse)/ 25 4-M4, Tiefe 6 (min. 100)
™ ® @ 2-@4H7, Tiefe 4 5 35 5 \auch gegentiberliegend) ~3)
® Offset-Referenzposition (auch gegentiberliegend)
fiir Lastmoment *3
2-g4H7, Tiefe 4 8-M4, durchgehend
12.55 23 2 \ ;g 210 8-¢4.5 Bohrung
225 B 45 ‘ P‘_,M
2-g3H7,Tiefe5  5_ 10 2010, 5 ; ,Kabelaustritt links
2-¢4.1, Tiefe 4 8-M3, Tiefe 6 192 55 Kabelaustritt links
30 (Passloch-Abstand +0.02) b
1 [{H»+ e
it L s e o © ) )
wn ~ — ) P
N ¥
T ] 4 & b 4
(IF = I . s e o ® © ©
[d--44] % Lot evoett 75 (Passloch-Abstand +0.02)
\_Kabelaustritt rechts
: Fem
M Korrelationsdiagramm Abluft- . 1
schlauchlinge zu Abluftleistung M Schubkraft-Kennlinie RCP4W-SA5
= 200 . . .. .
£ - Hinweis fiir Schub-/Haltebetrieb
3 \ ?Z__; Bei Arbeit im Schubbetrieb ist sicherzustellen, das das von der
£ £ Schubkraft erzeugte Reaktivmoment nicht 80 % des spezifizierten
i 120 2 dynamischen Lastmoments (Ma bzw. Mb) Gberschreitet.
s 1:2 Druck: 0.3 MPa ::f
& L ‘ Im Schubbetrieb ist die Verfahrgeschwindigkeit auf 25 mm/s fixiert. ‘
T O 'g . |_—1
.g 2 Druck: 0.2 MPa—] é Steighng 5_|—1 |
E Nf———— Druck:0:1 MPa—| Steigung 10
00 5 10 15 20 25 10 20 30 40 50 60 70 80
Abluftschlauchlange (m) Stromgrenzwert (%)
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
« Das obige Korrelationsdiagramm gilt fiir einen Abluftschlauch mit 6 mm AuBen- und Hub 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
4 mm Innenduchmesser. (Achsenseitig befindet sich ein Anschluss fir einen 6 mm L 385 | 435 | 485 | 535 | 585 | 635 | 685 | 735 | 785
dicken Ansaugschlauch.) A 324 374 424 474 524 574 624 674 724
+ Benutzen Sie das Korrelationsdiagramm als Referenz zur Wahl eines geeigneten g ;g?: ;g?g :;?g gg?g :;?g ig?g g;?g gg?g Zg?g
Drucks mit einer bestimmten Schlauchlénge, so dass die Abluftleistung mindestens D 20‘" 25"‘ 30"; 35“‘ 40"‘ 45“‘ 50"; 55“‘ 60;1
40 N-liter/min betragt (trockene Reinluft). -
Gewicht (kg)[ 2.8 29 3.1 32 34 35 37 3.8 4.0

Achsen der RCP4W-Baureihe kénnen mit den folgenden Steuerungen betrieben werden.
Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Ansicht

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von

inweis) Diese Achsen kénnen mit keiner anderen Steuerung

[

it PCON-CA betrieben werden.

Eingangs-

Referenz-

Bezeichnung

Positioniertyp
(NPN-Spezifikation)

PCON-CA-35PI-NP-L}0-[]

Registriert zuvor die Positionsdaten
fur die Achsbewegung, bevor diese

Positioniertyp
(PNP-Spezifikation)

PCON-CA-35PI-PN-L1-0-]

fuir den gewtinschten Achsbetrieb
néher spezifiziert werden.

Positionierpunkten

512 Punkte

spannung

Pulstreiber-Typ
(NPN-Spezifikation)

PCON-CA-35PI-PLNLJ-0-]

Die Achse kann frei via Pulssteuerung

Pulstreiber-Typ
(PNP-Spezifikation)

PCON-CA-35PI-PLP-J-0-]

mit einer externen Ausgabeeinheit
betrieben werden.

24VDC

Stromverbrauch seite

3.5A nom.

4.2 A max.




RoboCylinder  Strahlwassergeschiitzter Typ  Schlitten-Ausfiihrung
- Schrittmotor Achsbreite: 62 mm Kupplungs-Spezifikation

Modell-
Model  RCPAW—SA6C - | — 42 —[]-[]— P3 — [ ] -[]
’p B ih T Enkoder- Motortyp — Stei —  Hub Passende ___ Kabells — Opti
tionen aureihe yp typ otortyp eigung u e Steuerung abellange ptionen
, 42P:Schrittmotor  12:12mm  100: 100mm P3:PCON-CA  N:Kein Kabel Option siehe
I: Inkremental GroBe42[ ]  6: 6mm 1} P:1m Tabelle unten
600 : 600mm S:3m
* Modellziffer ,I” auch (Angabein  *Die RCPAW-Baureihe M:5 m
bei Verwendung einer 50 mm-Schritten) istnurmitPCON-CA X [][] : Spezifizierte Lénge
Absolut-Einheit ansteuerbar R ][] : Roboterkabel

B Zuladung bei veranderter Beschleunigung
Bei der RCP4W-Serie bleibt die Zuladung gleich, auch
wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

Wenn sich allerdings die Beschleunigung erhoht, sinkt
die Zuladung. Priifen Sie dies in den Diagrammen unten.

Korrelation Beschleunigung/Verzégerung vs. Zuladung
[Doppelstiitz-Montage]

25
20
Steigung 6 15
1
Zuladung (kg) 2
10 Steigung 12 \\
75 75 \ 6
Y ; —
I sis ~—]
3
|

0
00 01 02 03 04 05 06
Beschleunigung/Verzégerung (G)

Korrelation Beschleunigung/Verzégerung vs. Zuladung
[Ausleger-Montage]

8
6
(1) Diese Achse ist nur fiir die horizontale Installation ausgelegt und kann nicht in vertikaler Zuladung (k9) |45 | Steigling6 [45
UN 4 Einbaulage betrieben werden. Bei Anbringung der Achse an Wand oder Decke ist die 4 - 35
)’ » ensprechende optional erhéltliche Montagehalterung zur verwenden. Steigung 12
Auswahl-) | (2) Die Zuladung variiert abhdngig von der Beschleunigung/Verzdgerung. Die maximale 3 3 [~
punkte Beschleunigung betrdgt 0,6 G. 2 ST
(3) Die Kabelsteckverbindung ist nicht spritzwassergeschiitzt und sollte an einem fiir Wasser- | | 15
spritzer unempfanglichen Ort gesichert werden. 0
(4) Furden Einsatz der Spulluftleitung siehe rechte Seite das Diagramm Abluftschlauchlédnge zu Abluftleistung. 00 01 02 03 04 05 06
Beschleunigung/Verzogerung (G)
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Gechwindigkeit
Stei- |Max. horizontale Zuladung (kg)| Max. | Wiederhol- Hub - Hub 100 ~ 600
Modell 9ung | Doppelstiitz- |Ausleger- | Haltekraft | genauigkeit (ml:n) Steigung (Schrittweite 50 mm)
(mm) Montage Montage (N) (mm) 12 400
RCP4W-SA6C-I-42P-12{@]-P3-{@] 12 7.5 3 82.8 002 | Dm0
TV cnrr eite
RCP4W-SA6C-1-42P-6{0FP3{@HE] | 6 15 45 | 1795 50 mim) 6 200
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen B
Kabellange Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
M(5m) Leerweg max. 0.1 mm
o X06(6m) ~ X10(10m) Zuliss. statisches | Doppelstiitz-Montage Ma: 8.5 Nem Mb: 12.2 N-m Mc: 19.9 N-m
Spezialldngen X11(11m) ~ X15(15m) Lastmoment Ausleger-Montage Ma: 4.3 Nem Mb: 6.1 Nem Mc: 10.0 Nom
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulass. dynam. | Doppelstiitz-Montage | Ma: 4.7 Nem Mb: 6.7 N-m Mc: 11.0 N\m
RO1(im) ~ RO3(3m) Lastmoment (*) |Ausleger-Montage Ma: 2.4 Nem Mb: 3.4 Nem Mc: 5.5 Nem
ggg (4m) = 2‘1)3 (5m) Zulassige Doppelstiitz-Montage | Bis zu 150 mm
Roboterkabel ROG E?:nnl) ~ E:g:; Auskragung Ausleger-Montage Bis zu 90 mm
R16 (16m) ~ R20 (20m) Schutzklasse IP65 (mit Spdilluft)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85 % RH (nicht kondensierend)

(*) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km.
]: Zulassige Auskragung

Optionen Richtung des zuldssigen Lastmoments L
Ma Mc
S% L %i

Name Code Seite Ma Mb Mc
Kabelaustritt seitlich links A1 4
Kabelaustritt seitlich rechts A3

4
Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid AL 4
Lebensmittelgeeignetes Schmierfett GE 4
Umgekehrte Referenzposition NM 4
Deckenmontage linksseitig (mit Halterung) HFL 4
Deckenmontage rechtsseitig (mit Halterung) HFR 4
Wandmontage linksseitig TFL 4
Wandmontage rechtsseitig TFR 4




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen liber
unsere Internetseite herunterladen.

* Siehe Seite 11

fuir die Abmessungen der

Deckenmontage-Ausfiihrung.
Siehe Seite 12 fiir die Abmessungen der
Wandmontage-Ausfiihrung.

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoderkabel an.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden

Teile nicht berihrt.

*3 Referenz-Position zur Berechnung der Lastmomente

CHLGTEECEST ) | Materialangabe zu den Haupkomponenten

@ | Grundrahmen Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht

Q) Schlitten Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht (auBer mechan. Arbeitsbereich)
(® | Montagehalterung (vorne/hinten) | Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht (auBer mechan. Arbeitsbereich)
Q) Seitenabdeckung Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht

® | Motora bdeckung Druckgegossenes Aluminium (ADC12)  Oberflichenbehandlung: Lackierte Eloxal-Schicht

@) Fronta bdeckung Druckgegossenes Aluminium (ADC12)  Oberflichenbehandlung: Lackierte Eloxal-Schicht

@| Bodenabdichtung Urethan Gummi (U)

® | Achskabel Polyvinylchlorid (PVC)

®@ | Spiilluft-Anschluss Polyphenylensulfid (PPS)

* Die Eloxal-Beschichtung ist in den mechanisch bespruchten Arbeitsbereichen des Schlittens @ und der Montagehalterung @ entfernt worden.
Um die Aluminiumoxid-Schicht in diesem Bereich beizubehalten, wahlen Sie die Option ,Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid “ (Code: AL).
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M Korrelationsdiagramm Abluft- .
schlauchlinge zu Abluftleistung Hl Schubkraft-Kennlinie RCP4W-SA6
= 200 A . . .. .
£ - Hinweis fiir Schub-/Haltebetrieb
3 \ ?Z__; Bei Arbeit im Schubbetrieb ist sicherzustellen, das das von der
£ £ Schubkraft erzeugte Reaktivmoment nicht 80 % des spezifizierten
i 120 2 dynamischen Lastmoments (Ma bzw. Mb) Gberschreitet.
s 1:2 Druck: 0.3 MPa ::f
2 0 & ‘ Im Schubbetrieb ist die Verfahrgeschwindigkeit auf 20 mm/s fixiert. ‘
[} 3 10
E= 40 Druck: 0.2 MPa—| E . Steigung 6 | _——
E 12 I Drucki0l MPa | Steigung 12
0 5 10 15 20 25 10 20 30 40 50 60 70 80
Abluftschlauchlange (m) Stromgrenzwert (%)
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
- Das obige Korrelationsdiagramm gilt fiir einen Abluftschlauch mit Hub 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
6 mm AuBen- und 4 mm Innenduchmesser. (Achsenseitig befindet L 395 | 445 | 495 | 545 | 595 | 645 | 695 | 745 | 795 | 845 | 895
sich ein Anschluss fiir einen 6 mm dicken Ansaugschlauch.) A 334 384 434 484 534 584 634 684 734 784 834
« Benutzen Sie das Korrelationsdiagramm als Referenz zur Wahl eines 3 2665 | 3165 | 3665 | 4165 | 4665 | 5165 | 5665 | 6165 | 6665 | 7165 | 766.5
eeigneten Drucks mit einer bestimmten Schlauchldnge, so dass die € 205 || AT || S || ST || G903 || SRS || S || SIS | (S || 13 | 73S
?—\blu?tleistun mindestens 40 N-liter/min betragt (trocglie’ne Reinluft) D 214 264 314 364 414 a64 514 564 614 664 714
9 9 : Gewicht(kg)| 39 | 41 | 43 | 45 | 47 | 49 | 51 | 53 | 55 | 58 | 60

Achsen der RCP4W-Baureihe kénnen mit den folgenden Steuerungen betrieben werden. (Iilinweis) Diese Achsen kénnen mit keiner anderen Steuerung
als

Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Bezeichnung Ansicht

Modell

mit PCON-CA betrieben werden.

Merkmale e Amlilven | Eeknsg- Stromverbrauch Refere=

Positioniertyp
(NPN-Spezifikation)

Positioniertyp
(PNP-Spezifikation)

Pulstreiber-Typ
(NPN-Spezifikation)

Pulstreiber-Typ
(PNP-Spezifikation)

PCON-CA-42PI-NP-L1}0-]

PCON-CA-42PI-PN-L1-0-J

Positionierpunkten  spannung seite
Registriert zuvor die Positionsdaten
fur die Achsbewegung, bevor diese
fuir den gewtinschten Achsbetrieb 512 Punkte
néher spezifiziert werden. 3.5A nom.

PCON-CA-42PI-PLNLJ-0-J

PCON-CA-42PI-PLP-[J-0]

24VDC 13
4.2 A max.

Die Achse kann frei via Pulssteuerung
mit einer externen Ausgabeeinheit —
betrieben werden.




RoboCylinder  Strahlwassergeschiitzter Typ  Schlitten-Ausfiihrung
- Schrittmotor Achsbreite: 77 mm Kupplungs-Spezifikation

Modell-
Model  RCPAW—SA7C- | — 56 —[]-[]— P3 — [ ] -[]
’p B ih T Enkoder- Motortyp — Stei —  Hub Passende ___ Kabells — Opti
tionen aureihe yp typ otortyp eigung u e Steuerung abellange ptionen
, 56P: Schrittmotor  16:16mm  100: 100mm P3:PCON-CA  N:Kein Kabel Option siehe
I: Inkremental GroBe56[ |  8: 8mm 1} P:1m Tabelle unten
700 : 700mm S:3m
* Modellziffer ,I” auch (Angabein  *Die RCPAW-Baureihe M:5 m
bei Verwendung einer 50 mm-Schritten) istnurmitPCON-CA X [][] : Spezifizierte Lénge
Absolut-Einheit ansteuerbar R ][] : Roboterkabel

B Zuladung bei veranderter Beschleunigung
Bei der RCP4W-Serie bleibt die Zuladung gleich, auch
wenn die Geschwindigkeit ansteigt.

Wenn sich allerdings die Beschleunigung erhoht, sinkt
die Zuladung. Priifen Sie dies in den Diagrammen unten.

Korrelation Beschleunigung/Verzégerung vs. Zuladung
[Doppelstiitz-Montage]

25
2 Steidung 8 0
6
15 ™
2
Zuladung (kg) Steigung 16 \\
10| N
10 N 8
5 .
P
0
0.0 02 03 04 05 06

0.1 X .
Beschleunigung/Verzégerung (G)

Korrelation Beschleunigung/Verzégerung vs. Zuladung
[Ausleger-Montage]

8 N T
7S igung 8 7

6
(1) Diese Achse ist nur fir die horizontale Installation ausgelegt und kann nicht in vertikaler Zuladung (ko) Steigund 16
Q UN 4 Einbaulage betrieben werden. Bei Anbringung der Achse an Wand oder Decke ist die 4145 45 4
» ensprechende optional erhéltliche Montagehalterung zur verwenden. 5\ 3

(2) Die Zuladung variiert abhangig von der Beschleunigung/Verzégerung. Die maximale
Beschleunigung betrégt 0,6 G.

(3) Die Kabelsteckverbindung ist nicht spritzwassergeschiitzt und sollte an einem fiir Wasser-
spritzer unempfanglichen Ort gesichert werden. 0

(4) Fur den Einsatz der Spuilluftleitung siehe rechte Seite das Diagramm Abluftschlauchlédnge zu Abluftleistung. 00

Auswahl-
punkte

01 02 03 04 05 06
Beschleunigung/Verzogerung (G)

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und max. Gechwindigkeit
Stei- |Max. horizontale Zuladung (kg)| Max. | Wiederhol- Hub - Hub 100 ~ 700
Modell gung | Doppelstiitz- | Ausleger- | Haltekraft | genauigkeit (ml:.n) Steigung (Eehiliivaiic 20 )
(mm) | Montage | Montage (N) (mm) 16 30
RCP4W-SA7C-I-56P-16-@-P3-{@] 16 10 45 161.9 002 |BaT00
TV cnrr eite
RCP4W-SA7C-1-56P-8{0FP3{@HE] | 8 20 7 337.9 50 mim) 8 25
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen B
Kabellange Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerolit C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
M(5m) Leerweg max. 0.1 mm
o X06(6m) ~ X10(10m) Zuliss. statisches | Doppelstiitz-Montage Ma: 11.7 N\m Mb: 16.6 Nem Mc: 31.8 Nem
Spezialldngen X11(11m) ~ X15(15m) Lastmoment Ausleger-Montage Ma: 5.8 Nem Mb: 8.3 Nem Mc: 15.9 Nem
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulass. dynam. | Doppelstiitz-Montage | Ma: 6.1 Nem Mb: 8.8 N-m Mc: 16.8 N-m
RO1(im) ~ RO3(3m) Lastmoment (*) |Ausleger-Montage Ma: 3.1 Nem Mb: 4.4 N-m Mc: 8.4 N-m
ggg (4m) = 2‘1)3 (5m) Zulassige Doppelstiitz-Montage | Biszu 175 mm
Roboterkabel Ros E?Tnl) T E:g:; Auskragung Ausleger-Montage Bis zu 105 mm
R16 (16m) ~ R20 (20m) Schutzklasse IP65 (mit Spdilluft)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85 % RH (nicht kondensierend)

(*) Basiert auf einer Lebensdauer von 5000 km.

Richtung des zuldssigen Lastmoments L
Name Code Seite Ma Mb Mc Ma Mc
Kabelaustritt seitlich links Al 4 f%
Kabelaustritt seitlich rechts A3

]: Zulassige Auskragung

4
Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid AL 4
Lebensmittelgeeignetes Schmierfett GE 4
Umgekehrte Referenzposition NM 4
Deckenmontage linksseitig (mit Halterung) HFL 4
Deckenmontage rechtsseitig (mit Halterung) HFR 4
Wandmontage linksseitig TFL 4
Wandmontage rechtsseitig TFR 4




Abmessungen

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoderkabel an.

konnen CAD-Zeichnungen liber
unsere Internetseite herunterladen.

* Siehe Seite 11 flr die Abmessungen der
Deckenmontage-Ausfiihrung.
Siehe Seite 12 fiir die Abmessungen der
Wandmontage-Ausfiihrung.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden

Teile nicht berihrt.
*3 Referenz-Position zur Berechnung der Lastmomente

CHLGTEECEST ) | Materialangabe zu den Haupkomponenten

@ | Grundrahmen Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht

Q) Schlitten Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht (auBer mechan. Arbeitsbereich)
(® | Montagehalterung (vorne/hinten) | Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht (auBer mechan. Arbeitsbereich)
Q) Seitenabdeckung Stranggepresstes Aluminium (A6063) Oberflachenbehandlung: Eloxal-Schicht

® | Motora bdeckung Druckgegossenes Aluminium (ADC12)  Oberflichenbehandlung: Lackierte Eloxal-Schicht

@) Fronta bdeckung Druckgegossenes Aluminium (ADC12)  Oberflichenbehandlung: Lackierte Eloxal-Schicht

@| Bodenabdichtung Urethan Gummi (U)

® | Achskabel Polyvinylchlorid (PVC)

®@ | Spiilluft-Anschluss Polyphenylensulfid (PPS)

* Die Eloxal-Beschichtung ist in den mechanisch bespruchten Arbeitsbereichen des Schlittens @ und der Montagehalterung @ entfernt worden.
Um die Aluminiumoxid-Schicht in diesem Bereich beizubehalten, wahlen Sie die Option ,Zusatzbeschichtung Aluminiumoxid “ (Code: AL).
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M Korrelationsdiagramm Abluft- . e
schlauchlinge zu Abluftleistung Ml Schubkraft-Kennlinie RCP4W-SA7 an
= 00 4
E z Hinweis fiir Schub-/Haltebetrieb
2 :: & Bei Arbeit im Schubbetrieb ist sicherzustellen, das das von der
2 £ Schubkraft erzeugte Reaktivmoment nicht 80 % des spezifizierten
@ 100 s dynamischen Lastmoments (Ma bzw. Mb) tiberschreitet.
s 4 Druck: 0.3 MPa ks
2 ;
ﬁ 60 \0 E Steigung 8 — ‘ Im Schubbetrieb ist die Verfahrgeschwindigkeit auf 20 mm/s fixiert. ‘
.g 40 Druck: 0.2 MPa—] 3 steigung 16 [ —1
3 ® Druck: 01 MPa—|
< 9
0 5 10 15 20 25 10 20 30 40 50 60 70 80

Abluftschlauchlange (m)

« Das obige Korrelationsdiagramm gilt fur einen Abluft-
schlauch mit 6 mm Auf8en- und 4 mm Innenduchmesser.
(Achsenseitig befindet sich ein Anschluss flr einen 6 mm
dicken Ansaugschlauch.)

« Benutzen Sie das Korrelationsdiagramm als Referenz zur
Wahl eines geeigneten Drucks mit einer bestimmten
Schlauchlénge, so dass die Abluftleistung mindestens
40 N-liter/min betragt (trockene Reinluft).

Stromgrenzwert (%)

Hub 700 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700
L 435 | 485 | 535 | 585 | 635 | 685 | 735 | 785 | 835 | 885 | 935 | 985 | 1035
A 344 | 394 | 444 | 494 | 544 | 594 | 644 | 694 | 744 | 794 | 844 | 894 | 944
B 2765 | 3265 | 376.5 | 4265 | 4765 | 5265 | 5765 | 6265 | 676.5 | 7265 | 776.5 | 8265 | 8765
C 2415 | 2915 | 3415 | 3915 | 4415 | 491.5 | 5415 | 5915 | 641.5 | 6915 | 7415 | 7915 | 8415
D 224 | 274 | 324 | 374 | 424 | 474 | 524 | 574 | 624 | 674 | 724 | 774 | 824
Gewicht(kg)| 59 | 62 | 65 | 68 | 71 | 74 | 76 | 79 | 82 | 85 | 98 | 90 | 93

Achsen der RCP4W-Baureihe kénnen mit den folgenden Steuerungen betrieben werden.
Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Bezeichnung

Ansicht Modell

(Hinweis) Diese Achsen kénnen mit keiner anderen Steuerung
als mit PCON-CA betrieben werden.

Max. Anzahl von Eingangs- Referenz-

Positioniertyp
(NPN-Spezifikation)

PCON-CA-56PI-NP-L}0-[]

Positioniertyp
(PNP-Spezifikation)

Merkmale

Registriert zuvor die Positionsdaten
fur die Achsbewegung, bevor diese

PCON-CA-56PI-PN-1-0-C]

Pulstreiber-Typ
(NPN-Spezifikation)

Pulstreiber-Typ
(PNP-Spezifikation)

fuir den gewtinschten Achsbetrieb
néher spezifiziert werden.

Stromverbrauch

Positionierpunkten  spannung seite

512 Punkte
3.5A nom.

PCON-CA-56PI-PLNLJ-0-]

Die Achse kann frei via Pulssteuerung

PCON-CA-56PI-PLP-J-0-]

mit einer externen Ausgabeeinheit
betrieben werden.

24VDC

4.2 A max.




[ RCP4W-SA5C |

* Die Montagehalterung befindet in dieser Zeichnung

75 35 7.5 . .. . aer
2-04H7, Tiefe 4 211 o hA;S 42002 auf der linken Seite (Code: HFL). Bei einer rechtsseitigen
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e e Al A 324 | 374 | 424 | 474 | 524 | 574 | 624 | 674 | 724
Isegy: o o © ol B 2565 | 3065 | 3565 | 4065 | 4565 | 5065 | 5565 | 6065 | 6565
S= = = C 215 | 2115 | 3015 | 3715 [ 4215 | ans | 55 [ 5715 | 6215
ﬁL L ©_° 4 D 204 | 254 | 304 | 354 | 404 | 454 | 504 | 554 | 604
4l Gewicht(kg)| 2.8 | 29 | 31 | 32 | 34 | 35 | 37 | 38 | 40
8-M3, Tiefe 6
2-@3H7, Tiefe 5
B e - .
| RCP4W-SA6C | 2-05H7, Tiefe 5 75 _ 45 _ 15 DleMon‘tagehaIt.erung befindet in 'dlgserZelchnur\g
4-M5. Tiefe 8 o] 95 auf der linken Seite (Code: HFL). Bei einer rechtsseitigen
e & v+ (Passloch-Abstand +0.02) Montagehalterung (Code: HFR) verschiebt sich diese in
T + = der Zeichnung auf die rechte Seite bei gleichbleibenden
& - g T - - < ‘13135‘ Positionen der Montagebohrungen.
=
; — ¢
64.5-60| 4 <3
2-05.1. Tiefe 5 (Passloch-Abstand +0.02) o 5.5 Boh
-051, liefe 5 2-05H7, Tiefe 5 -05.5 Bohrung
25 ] et ESHNIN , durchgehend
125 0, C 50 20
513 D 0 10 (min. 100 mm bis
Wiontagefiache A L & 2ur Kabelbiegung) Kabelaustritt rechts
105 M [T se ( 0 || Homéll e Kabelaustritt links
Passloch-Abstand +0.02) | o
@ r e - B Abmessungen und Gewicht pro Hub
P
° b ° 5 [ T4 4 | 3;E] " 1] Hub 100 | 150 [ 200 | 250 | 300 | 350
@ of = -
e 5| ™ s o l o R ﬂ L 395 | 445 | 495 | 545 | 595 | 645
£ —rr e 1 A 334 | 384 | 434 | 484 | 534 | 584
Montage- A gegeniiberliegend) Lol Ansfa_ugarlecf}ltlJSQ B 2665 | 3165 | 3665 | 4165 | 4665 | 5165
halterung/ ~ Schliten- oSS T " o6 firspally C 2315 | 2815 | 3315 | 3815 | 4315 | 4815
reite: uberli - -
s s - D 214 | 264 | 314 | 364 | 414 | 464
- i 5 5, 5 -| i
_ 2-M3, Tiefe 6 SOZMS?),T\efeGIV Kabelaustritt links Gewicht(kg)| 3.9 | 4.1 43 | 45 | 47 | 49
(Passloch-Abstand +0.02; 30 - - 2| Hub 400 | 450 | 500 | 550 | 600
3 = L 695 | 745 | 795 | 845 | 895
++ o o ° A 634 | 684 | 734 | 784 | 834
R = = = — . . IE B 5665 | 6165 | 6665 | 7165 | 7665
< L 2 C 5315 | 5815 | 6315 | 6815 | 7315
N === 3 D 514 | 564 | 614 | 664 | 714
8-M3, Tiefe 6 ¥ ~
2-03H7, Tiefe 5 Gewicht(kg)| 5.1 | 53 | 55 | 58 | 6.0
RCP4W-SA7C iefes T * D in di i
2-05H7, Tiefe 5 il o Die Montagehalterung befindet in dieser Zeichnung
pR— 4-M5, Tiefe 8 r 3 (Passloch-Abstand +0.02) auf der linken Seite (Code: HFL). Bei einer rechtsseitigen
T =57 = Montagehalterung (Code: HFR) verschiebt sich diese in
SR — — N -8 N S R c==3 der Zeichnung auf die rechte Seite bei gleichbleibenden
e Positionen der Montagebohrungen.
2-05.1, Tiefe 5 /]| (Passloch-Abstand +0.02) \ . 1 "
25 B 2-p5H7, Tiefe 5 5
25T T 3 20N\\8-25.5 Bohrung
5 13 D 70 10 8-M5, durchgehend
L (min. 100 mm bis zur Kabelbiegung)
= A 91
Mod”etfgiﬂgghe 5 10 Hub 70 .29 %
mSAT b loch-Ab, 33 ) Home %\E’_ Kabelaustritt links Kabelaustritt rechts
ME | (Passloch-Abstand £0.02) | b .

: H-oH e r . ‘ B Abmessungen und Gewicht pro Hub
dOIE e 5 = = ., Hub 100 | 150 [ 200 | 250 | 300 | 350 | 400
“ o | o g I 1 ¢l By | 1] L 435 | 485 | 535 | 585 | 635 | 685 | 735

| 2 | & 1
=== ! g E= a5, Tiefe 6 (aoch = . o A 344 | 394 | 444 [ 494 | 544 | 594 | 644
Montage- /Fe—— gegeniiberliegend) /5 ||/ 55 [| 75 mg?ﬂ‘r‘%a'ﬂjﬁ, &USS B 2765 | 3265 | 3765 | 4265 | 4765 | 5265 | 5765
halterung/ ~ Schlitten- 2-05H7, Tiefe 5 (auch " z C 2415 | 2915 | 3415 | 3915 | 4415 | 4915 | 5415
breite: 95 gegeniiberliegend) T D 224 | 274 | 324 | 374 | 424 | 474 | 524
53530155 M T Kabelaustritt links 5

75 30 2-M3,Tiefe 6 . % AL Gewicht(kg)| 59 | 62 | 65 | 68 | 7.1 | 74 | 76

° (Passloch-Abstand +0.02) = Hub 450 | 500 [ 550 [ 600 | 650 | 700

[ e o o N L 785 | 835 | 885 | 935 | 985 | 1035

e = — — _ — = A 694 | 744 | 794 | 844 | 894 | 944

QEE == e » B 6265 | 6765 | 7265 | 7765 | 8265 | 8765

M S C 5915 | 6415 | 6915 | 7415 | 7915 | 8415

= & D 574 | 624 | 674 | 724 | 774 | 824

T Gewicht(kg)| 7.9 | 82 [ 85 [ 88 [ 90 [ 93




| RCP4W-SA5C | * Die Achse ist in dieser Zeichnung an der
35

(Passloch Abstand £0.02) 2-¢4H7, Tiefe 4 rechten Seite (Code: TFR) montiert.
2530 T Ti;fle6 4-M4Tiefe6_ 7.5 352 7.5 30 30 _2-M3,Tiefe 6 Bei einer linksseitigen Montage (Code: TFL)
o : <2 \f’ o verschiebt sich die Montageflache der Achse
I T o e auf die linke Seite.
¥ 4 =
= — 4 5 — < +]]lj:
44 + =
(min. 100 mm bis
485 zur Kabelbiegung)
424 61
45 10 200 50 29 90
AN NER
o ‘ ME | “P& 25 Home [/_ﬂ Kabelaustritt links Kabelaustritt rechts
— 5 ) (Passloch-Abstand +0.02) 1 0 | 2M3 Tiefe 6
— ; %3||| — °\lt v}L 5% =
+—+ +[T+
e ¢ oty [ /| % 1]
ool 9% l - 4l I =
. i eni = (Passloch-Abetand £0.02)
TH + N - SR = assloch-Abstand £0.
s \2:M3, Tiefe 6 i -
HhS- ) ‘\ 205, Tiefe5  2-G4H7, Tiefe 4 (auch 122 ‘ _8055Bohrung  Ansauganschluss| ['Wandmontiert
| 10 N 7.5 L1301 N (auch gegen- egeniiberliegend) /251 L35 175 || | 30 | 30 8:M5,durchgehend 28 fiir Spalluft rechts
] 25 LT \betiegend) 356.5 D’Tj ! \(2795#7'“6&"5& tegend)
- 125 20, 321.5 50 20 auch gegent rliegen .
- sTL3s 304 70 10 B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Montagefliche L Hub. 700 | 150 [ 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
5192010, 5 F Kabelaustritt links L 385 | 435 | 485 | 535 | 585 | 635 | 685 | 735 | 785
2-¢3H7, Tiefe 5 s —— A 324 | 374 | 424 | 474 | 524 | 574 | 624 | 674 | 724
8-M3,Tiefe 6 B 2565 | 3065 | 3565 | 4065 | 4565 | 5065 | 5565 | 6065 | 6565
PR C 015 | 2715 | 3215 | 3715 | 4215 | 4715 | 5215 | 5715 | €215
- _ '}EZ D 204 | 254 [ 304 [ 354 | 404 | 454 [ 504 | 554 | 604
+4++ o o o ° Gewicht(kg)| 28 | 29 | 31 | 32 | 34 | 35 | 37 | 38 | 40
> oo eal
(Passloch-Abstand +£0.02)/ |
RCP4W-SA6C * Die Achse ist in dieser Zeichnung an der
| - | (pass| hAASt 4£002) 2-@5H7, Tiefe 5 rechten Seite (Code: TFR) montiert.
5. .30 ;:j:cﬂefe;a" S M Tiefe8 LS 5o S 3030, 2:M3,Tiefe 6 Bei einer linksseitigen Montage (Code: TFL)
9 - B || A= —— verschiebt sich die Montagefléche der Achse
= ] = 5 % 4 auf die linke Seite.
- - g - gﬁﬁ» - B «IlEE,L
o+ =
) (min. 100 mm bis
L zur Kabelbiegung)
A 61
45 10 Hub 60 29 90
5 5
| AETH ~ Kabelaustritt links Kabelaustritt rechts
E 4 @Jﬁ“ 30 N H‘ﬂ“e M_m 2.M3, Tiefe 6
T, 1 | 5 (Passloch-Abstand +0.02) —l "°l T
@ I - 1 1
® o) |5 ¥ =—4 ¢ 4T ° ©
lo o | 2] [ i E— o ¢ Wi
N T T .
o|o]|=N" | | i ¢l =2 = B Abmessungen und Gewicht pro Hub
el R yan
il A P i = T\ (Passloch- ’ Hub | 100 | 150 [ 200 | 250 | 300 [ 350
RE| ‘ ) 2-M3. Tiefe 6 P % ih T \Abstand +0.02) L 395 | 445 | 495 | 545 | 595 | 645
Ta1 zonreesonn ||| ee 25 estar /25 || a5 Jlos | || ]| Eosisohung Ansauganschluss A 334 | 384 | 434 | 484 | 534 | 584
435 | | | gegendberlegend) 775 egenuberliegend) f urchgenen B 2665 | 3165 | 3665 | 4165 | 4665 | 5165
Achse:74.5 225 B 45 || N\ 205H7 Tiefes
Schlitten:83.5 125 ]_20 c % J 2 (auch gegentiberliegend) Ig 22311: 22861: 33311: 3386145 131145 ?61:
Montageflache ERUREL] D 70 10 4y -
der Achse 125 125 - Gewicht(kg)| 39 | 41 | 43 | 45 | 47 | 49
2-g5H7, Tiefes Pl Kabelaustritt links Hub__ | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
8-M3 Tiefe 6 L 695 | 745 | 795 | 845 | 895
A 634 | 684 | 734 | 784 | 834
i S+ o o d B 5665 | 6165 | 6665 | 7165 | 7665
= = = o - = C 5315 | 5815 | 6315 | 6815 | 7315
i = o o o o D 514 | 564 | 614 | 664 | 714
20 00
37 T—l—l i : . . . !
(Passloch-Abstand £0.02) /' | Gewicht(kg)| 51 35 35 S o0
| RCP4W-SA7C | * Die Achse ist in dieser Zeichnung an der
(Pass hASt;-‘t 42002 2-@5H7, Tiefe 5 rechten Seite (Code: TFR) montiert.
assloch-Abstand 0. - L . s
75,30 - 5. Tieled M3, Tiefe 6 Bei einer linksseitigen Montage (Code: TFL)
e 2N Tiefe 6 —— verschiebt sich die Montagefliche der Achse
e o ? o auf die linke Seite.
— 4 —— — —— -4 7‘}5} :
(min. 100 mm bis
L zur Kabelbiegung)
A 91
45 10 Hub 70 29 920
5 5 5 - .
E m‘ VET % 35 Homé &ﬁ 2-M3, Tiefe 6 Kabelaustritt links Kabelaustritt rechts
T7 o wspelll (Passloch-Abstand +0.02) % 1"? S
T ! !
0 9)| 5., ¥ == o fi===1
o | o)l oI | b B Abmessungen und Gewicht pro Hub
qr o N5 Tiefe8 uch S T £ (Passlu&r Hub 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
Gs Abstand £002) L 435 | 485 | 535 | 585 | 635 | 685 | 735
; [ 2-05.1, Tiefe 5 (auch ZEBEE%JS&%%& 35 ©5.5 Bohrung A 344 | 394 | 444 | 494 | 544 | 594 | 644
ey 25_||30]J \ eqentberiegend) 25 L 53 Tl2s || {30 30N \lews,duchgehend  ADs2uganschiuss B 2765 | 3265 | 3765 | 4265 | 4765 | 5265 | 5765
Achse: 8955 25 8 ZANAN Zaﬂgﬁleﬂgfneu%er"e end) C 2415 [ 2915 [ 3415 [ 3915 | 4415 [ 4915 [ 5415
liten98.5 125 Il < 0 J} 2 cenbertes D 224 | 274 | 324 | 374 | 424 | 474 | 524
Montageflache - Gewicht (ks 59 | 62 | 65 6.8 | 7.1 74 | 76
der Achse 2-3H7, Tiefe 5 5.05.3015, 5 Kabelaustritt links (kg)
8-M3, Tiefe 6\ 351 Hub 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700
L 785 | 835 | 885 | 935 | 985 | 1035
i a3 5o U A 694 | 744 | 794 | 844 | 894 | 944
= = = = = — B B 6265 | 6765 | 7265 | 7765 | 8265 | 8765
d =, . o C 5915 | 6415 | 6915 | 7415 | 7915 | 8415
= I : s D 574 | 624 | 674 | 724 | 774 | 824
(Passloch-Abstand +0.02), & Gewicht (kg) | 7.9 82 85 88 9.0 9.3




Positioniersteuerung <PowerCon 150> mit
Hochleistungstreiber fiir die Baureihe RCP4W
Positionier-/Feldnetzwerk-/Pulstreiber-Typ

(Weitere Details zu dieser Steuerung sieche RCP4-Katalog. ) *Rcpaw-Achsen ksnnen nur mit PCON-CA betrieben werden.

Typen
Serienname PCON
Typ CA
Bezeichnung Hochleistungstreiber-Steuerung fiir RCP4

el ]
AuBenansicht W
L/
Steuerungsart Positioniersteuerung | Feldnetzwerksteuerung Pulstreibersteuerung
Positioniermethode Inkremental / Einfach Absolut Inkremental
Anzahl Positionen 512 | 768 —
Modelle
PCON - CA — 71 1+ —]—[CL41—90— [1—[]
Serie Typ Motor-Typ Enkoder-Typ  E/A-Typ E/A-Kabelldinge ~ Spannungs- Absolut- Montage-
versorgung Einheit art
Steuerung mit | ohne Kabel 24VDC
Hochleistungstreiber * Enkodertyp ,I” (Inkremental- 2m (Standard)

fuir RCP4

200 Schrittmotor kompatibel

200 Hochlast-Schrittmotor
kompatibel (fir RCP3-RA2A/
RA2B)

280 Schrittmotor kompatibel

280 Schrittmotor kompatibel
(fiir RCP2-RA3C/RGD3C)

350 Schrittmotor kompatibel
4200 Schrittmotor kompatibel
5600 Schrittmotor kompatibel

* Motortyp ,20SP” gilt fir Anschluss von
RCP3-RA2. Bei Angabe dieser Modellziffer
wird der Motortyp der Achse ebenfalls
automatisch mit ,20SP” spezifiziert.

* Motortyp ,28SP” gilt fir Anschluss von
RCP3-RA3/RGD3. Bei Angabe dieser Modell-
ziffer wird der Motortyp der Achse ebenfalls
automatisch mit ,28SP" spezifiziert.

Spezifikation) gilt auch bei
Verwendung einer Absolut-
Einheit.

* 0" fiir Netzwerk-Spez. (,DV" .. ,PT")

PEA (Parallel E/A)
NPN-Spezifikation
PEA (Parallel E/A)
PNP-Spez. (Standard)
Pulstreiber-Eingang
NPN-Spezifikation
Pulstreiber-Eingang
PNP-Spez. (Standard)
DeviceNet Netzwerk-
Spezifikation

CC-Link Netzwerk-
Spezifikation
Profibus Netzwerk-
Spezifikation
CompoNet Netzwerk-
Spezifikation
Mechatrolink Netzwerk-
Spezifikation
EtherCAT Netzwerk-
Spezifikation
Ethernet/IP Netzwerk-
Spezifikation
Profinet Netzwerk-
Spezifikation

* Profinet-Schnittstelle (,PT*) in Planung.

Normale Inkremental-Spezifikation
(kein Einfach-Absolut-Typ)

Einfache Absolut-Spezifikation

Steuerung mit Absolut-Batterie
an der Seite

Einfache Absolut-Spezifikation

Steuerung mit Absolut-Batterie-
Einheit (Batterie in einem Gehause)

Einfache Absolut-Spezifikation

Bei ,ABUN" wird die Steuerung
nur mit Anschluss fir Einfach-
Absolut-Spezifikation, aber ohne
Batterie / Batterie-Einheit geliefert

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage




[

1705
178.5

Absolut-
Batterie

B

933
77.6

3

354

Absolut-
Batterie

=
]
104 mm von

1705
1785

(Hutsch.-Breite: 35 mm)

Hutschienen-Mitte

N

1785
185

= § —
I

5= o dls =
735 0
5§ 34.(539‘1 & [ 662 o3 93%37_6 _, * Die Absolut-Batterie- ]EE |
T . 5] o AR ;‘cu E
o ] o @ & wn
< S=| 2| Batterie- 2 07 o5
S| | ot 28| “%| Einheit 62 10|35
=l Al 3 O] =2 DAD e T | =5
E Al [H Hﬂ - i
2l Le i
Slies :
* Die Absolut-Batterie- 1l |
Hé: Einheit liegt wird mit — ‘[ :“{“E'f"‘“j’t;ETm‘a
s — der Steuerung geliefert. g e /e
Parameter Spezifikation
AnschlieBbare Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £ 10%
::urfgzr:lrme RCPAW l\flrc;:)or- 35P, 42P, 56P Nenn: 3.5 A/ Maximal: 4.2 A (bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2 A)
Warmeabgabe RCP4W 8w
Einschaltstromspitze (Hinweis 1) 83A
Achskabellange max. 20 m
PEA-Spezifikati Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP) - Bis zu 16 Ein- und Ausgangskontakte / Kabellénge: max. 10 m
Externe Schnittstelle peziikation - : /‘ug 999 - ( )-BiszuT6Ein-u ‘ug 9 / g€: max
eldnetzwerk-Spezifik. eviceNet, CC-Link, Profibus, CompoNet, Mechatrolink, EtherCAT, Ethernet/IP, Profine
Feldnet k-Spezifik D Net, CC-Link, Profibus, C Net, Mechatrolink, EtherCAT, Ethernet/IP, Profinet

Dateneingabe

Handprogrammiergerat oder PC-Software

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt
(unbegrenzte Uberschreibung)

Anzahl der Positionen im Positionier-Modus

64 Positionen (Standard), maximal 512/768 Positionen (PEA-/Netzwerk-Spezifation)
Hinweis: Die Zahl der Positionierpunkte hangt vom gewahlten E/A-Muster ab.

Pulstreiber-Schnittstelle

Eingangspulse

Differenzialtreiber (Leitungstreiber): max. 200 kpps /
Kabelldnge: max. 10 m

Offener Kollektor: wird nicht unterstitzt (Hinweis 2)

Pulshefehl-VergroBerung
(elektr. Ubersetzung: A/B)

1/50 < A/B < 50/1
Einstellbereich von A und B (Parameter-Eingabe): 1 ~ 4096

Riickgekopp. Ausgangspulse

keine

LED-Display (am Front-Panel)

SV (griin) / ALM (rot): Servo EIN / Alarmmeldung

STS 0 bis 3: Statusanzeige

RDY (griin) / ALM (rot): Normale / Anormale (einfache) Absolut-Funktion
1 (griin), 0 (rot): Statusanzeige der (einfachen) Absolut-Funktion

Dielektrische Spannungsfestigkeit

500VDC, min. 10 MQ

Umgebungstemperatur 0~40°C
g::%es- Luftfeuchtigkeit bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
bedin- Betriebsumgebung keine aggressiven Gase
gungen Gewicht max. 285 g, max. 1.185 g pei einfacher Absolut-Spezifikation
(inkl. 190 g Batteriegewicht)

(Hinweis 1) Der Einschaltstrom flie3t fiir ca- 1-2 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40°C). Der Stromwert hangt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.
(Hinweis 2) Wenn der Host mit offenem Kollektor-Ausgang implementiert ist, ist der separat erhaltliche Konverter AK-04 zur Umwandlung der Ausgangssignale zu verwenden.
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