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PowerCon mit 150%

1,5-fache Geschwindigkeit und doppelte Zuladung

Mit der Serie PowerCon 150 erreicht die Leistung der mit bisherigen Standard-
Modellvarianten mit seitlich angebrachtem Motor und Reinraum-Spezifikation

P Erhohte dynamische Leistung mit 1,5-facher Geschwindigkeit und 2-facher Zuladung gegeniiber IAl's
(*) Spezifische Werte sind modellabhangig.

P Neue Funktionen zur Verbesserung der Wartungsfreundlichkeit einschlief3lich vorbeugender Instand-

P Funktion zur Zykluszeit-Minimierung erleichtert die Einstellung von optimalen Betriebsbedingungen.

i

E o

RCP4-SA5C RCP4-SA6C RCP4-SA7C RCP4-RA5C

RCP4-Modellvarianten

Ausfuh-

AchsgroBe| |, | Spindelstei- Max.Geschwin- Max. Zuladung (kg)

(Breite) gung (mm) | digkeit(Mm/s)| Horizontal | Vertikal SQiis

Bauform | Baureihe

rung Typ Abbildung

20 1440 6.5 1
SA5C 12 900 9 2.5
6 450 18 6
3 225 20 12
) 20 1440 10 1
) 12 o
Schlitten | SAGC / 50~800 5 2 ” 2 @
3 225 25 12
—_— 24 1200 20 3
16 980 40 8
(gelr\(AUape)"ef RCP4 SA7C| - - 8 490 45 16 @
otor, « 4 245 45 25
. 20 800 6 15
y 12 700 25 4
RA5C & 50~400 6 450 40 10 @
Schub- 3 225 60 20
stange “"1 24 500 e 2
‘/
RA6C| 5500 |5 | oo | w0 |
4 210 80 28

*Der Wert der max. horizontalen Zuladung fiir die Schubstangen-
Ausflihrung gilt nur bei Kombination mit einer externen Fiihrung.
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mehr Leistung

mit neuen Standardsteuerungen erreichbar

Antrieben ausgertsteten RoboCylinder erstaunliche GréRenordnungen.
(ISO-Klasse 4) erweitern die hochleistungsgesteuerte RCP4-Baureihe.

bisherigen Modellen (*) flihrt zu einer wesentlichen Produktivitatssteigerung des Systems.

haltung zur Verringerung des Wartungsaufwandes.

Schlitten- Schubstangen- ) )
Ausfithrung mit Ausfithrung mit Reinraum

’j Seitmotor Seitmotor \ SpeﬁZlﬁkaﬁon

RCP4-SA5R gl RCP4CR-SA5C
RCP4-SA6R RCP4-RA5R RCP4CR-SA6C
RCP4-RA6C RCP4-SA7R RCP4-RA6R RCP4CR-SA7C

: Ausfiih- . AchsgroBe Spindelstei- |Max.Geschwin-| Max. Zuladung (kg) .
Bauform | Baureihe rung ‘ Typ ‘Abblldung (Breite) Hub gung (mm) | digkeit (/s Horizontal | Vertikal Seite

20 1440 6.5 1
SA5R = 12 900 9 2.5
w0 6 450 18 6
3 225 20 12
20 1280 10 1
; 12 900 15 2.5
Schlitten | GA6R ﬁ 50~800 6 450 25 6 @
3 225 25 12
24 1000 20 3
Abgewinkelt 16 840 40 8
2oy (RCP)  sa7R| R N BN BN
20 800 6 1.5
’ 12 700 25 4
RA5R yfa Lylnln] |  50~400 : s 0 10 @
Schub- 3 225 60 20
stange P 24 800 20 3
RAGR (A7 oo | ¥ @2 & ()
4 175 80 28
ﬁ 20 1440 6.5 1 )
g 12 900 9 2.5 ‘
SA5C & 6 450 18 6 29 )
3 225 20 12
Rei /;ﬁ 20 1440 10 1 N
einraum- . P " 12 900 15 2.5 ‘
Spezifikation RCP4CR schiitten| SA6C & 50~800 6 450 25 6 \31)
3 225 25 12
24 1200 20 3 .
:}42 16 980 40 8 ‘ ‘
SA7C <~ 8 490 45 16 33 )
\ ol 4 245 45 25
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| Eigenschaften

Kurzere Zykluszeiten fur eine deutlich

Neue Funktionen der Baureihe RCP4

1,5-fache maximale Geschwindigkeit und doppelte Zuladung
in Kombination mit der Steuerungsserie PowerCon 150

Schlittenausfiihrung, Steigung 12, Beschleunigung/Verzogerung 0,3 G

Wenn die neue PowerCon-Steuerung mit neuem

Hochleistungstreiber eingesetzt wird, steigt - 16

neben der doppelten Zuladungsmdglichkeit e RCP4-SA6C |—
die maximale Geschwindigkeit auf das 1,5-fache 14 \

der bisher mit den IAI-Achsen erreichbaren 12

Geschwindigkeit. (*). 210 Konventionelles Modell

RCP2-SA6C

Als weitere Sperzifikationsverbesserung gilt das
geringe Absinken der Maximalgeschwindigkeit bei
Erhéhung der Zuladung aufgrund des starkeren
Drehmoments des Hochgeschwindigkeitsmotors.
Das heil3t, die dynamische Leistung ist dquivalent
der Leistung, die mit einem hoherklassigen Modell
realisierbar ist - aber jetzt zu niedrigeren Kosten.
(¥) Die spezifischen Optimierungsraten sind modellabhangig.

N
\iMotorgetriebene Achse von Fremdhersteller| |

O | l | |
100 300 500 700 900
Geschwindigkeit (mm/s)

PowerCon 150 PCON-CA = / Zusammenhang Geschwindigkeit und Zuladung

Erweiterte Programmreihe mit zusatzlichen Modellvarianten:
Seitmotor-Ausfiihrung und Reinraum-Spezifikation

Die drei Schlitten- (SA5/SA6/SA7) und zwei Schubstangenmodelle (RA5/RA6) sind auch als Seitmotor-Ausfiihrungen
erhéltlich, welche aufgrund ihrer erheblich geringeren Gesamtlange eine platzsparende Anordnung ermdglichen.
AuBerdem sind alle drei Schlittenmodelle mit Reinraum-Spezifikation nach I1SO-Reinraumklasse 4 verfligbar.

RCP4-SASC
RCP4-SA6C

RCP4-SA7C ‘
RCP4-RASC RCP4-SASR

RCP4-RA6C  pcpa-sA6R '

RcPa-sa7R  RCP4-RASR  pepgcp-sasc

RCP4-RAGR RCP4CR-SA6C
RCP4CR-SA7C
Seitmotor-Ausfiihrung (abgewinkelt) \/

Reinraum-Spezifikation

Standard-Ausfiihrung (gerade)
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hohere Produktivitat der Anlage

radiale Lasten liber eine Hublange bis 500 mm verfahren.

Die Schubstangenachse besitzt eine interne Fiihrung zur Aufnahme von Radial-Lasten fiir einen Verfahrweg bis zu 500 mm.
Dabei kann eine Radial-Last auch mit einem Offset-Abstand zur Mitte des Stangenkopfs bewegt werden.

3 ‘ Die Schubstangenausfiihrung mit integrierter Fiihrung kann

50 :
4 \ —— RCP4-RA6C
- 40 —— RCP4-RA5C
. —— RCP2-RGD6C
z —— RCP2-RGDAC
g 30 \ RCP4-RA6C|
()
i
220
ﬂ
R | [RCP4-RASC \
NS

—_
o

e

0
50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Hub (mm)

Vergleich der zuldssigen Last am Stangenkopf
(bei einer angenommenen Lebensdauer von 5.000 km)

100mm4§ ‘ \

Einfacher Austausch des Motors
durch Losen einer einzigen Schraube

Der Motor wurde flr einen einfachen Austausch
vereinheitlicht. Zum Abbau und Austausch des Motors
von der Achse braucht nur eine Befestigungsschraube
gelost zu werden, was die erforderliche Instand-
haltungszeit wesentlich verkiirzt.

Befestigungsschraube

Montagebohrungen der -
Schlittenausfiihrungen kompatibel zur RCP2-Baureihe

Die Schlittenausfiihrungen sind mit Bohrungen versehen, I 1
die denen der RCP2-Baureihe entsprechen. Das heif3t, man == <.

kann ohne groBen Aufwand eine gegenwartig im Einsatz [T I =
befindliche RCP2- gegen eine RCP4-Schlittenachse |

auswechseln. Darlber befinden sich hierzu identische

Montagebohrungen an den RCP4-Schubstangenachsen I
anstelle der bisherigen T-Nuten der RCP2-Baureihe. Montage-
AuBerdem sind Passlécher vorhanden, was selbst bei bohrung

wiederholter Montage wesentlich zur Verbesserung der Passloch
der Anbaugenauigkeit beitragt.

&L'f BRE
Rahmenboden der Montage am oberen
Schubstangenachse oder unteren Ende

4
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| Eigenschaften ]

Neue verbesserte Wartungsfunktionen

Neue Funktionen der PowerCon 150 PCON-CA

Kontrolle des Produktionsvolumens und Auslastungsgrades
mit dem Bewegungszahler

|

Die Steuerung erfasst und speichert die Gesamtzahl der Einzel- =
bewegungen einer Achse. Ein Signal wird an ein externes Gerat i —
gesendet, wenn ein vorgegebener Zahlwert tiberschritten S —

worden ist. Diese Funktion kann zur Kontrolle des Produk-
tionsvolumens, Auslastungsgrades usw. genutzt werden.

Meldung von Wartungs-
zeiten mit der Zahlfunktion
des Gesamtverfahrweges

'

Die Steuerung erfasst und speichert den Gesamtverfahrweg, den die Achse zurlickgelegt hat. Ein Signal wird an ein externes
Gerat gesendet, wenn ein vorgegebener Zahlwert Gberschritten worden ist. Diese Funktion meldet einen Schmierungsbedarf
oder ein periodisches Wartungsintervall.

Speicherung von Fehlermeldungen mit Zeitprotokoll

’

Die Kalenderfunktion (Datum/Uhrzeit) ermdglicht

das Setzen von Zeitmarken fiir die Protokollierung
von Fehlermeldungen, was die Stérungsbehebung
erleichtert.

Einfachte Einstellung
optimaler Betriebsbedingungen durch intelligente
Tuning-Funktion zur Takt-/Zykluszeit-Minimierung

Die Funktion zur Zykluszeitminimierung ist ein neues Leistungsmerkmal der RoboCylinder PC-Software (ab Version
8.03.00.00) und des Touch-Panel-Handprogrammiergerats (Modell CON-PTA). Dazu wird die Achse an eine {iber diese
Funktion verfligende Steuerung angeschlossen. Dann gibt man das Achsmodell, die Zuladung usw. ein und schon wird
die optimale Beschleunigung/Verzégerung sowie Geschwindigkeit entsprechend der Zuladung automatisch eingestellt.

1. Beschleunigungs-Einstellung abhéngig von der Geschwindigkeit 2. Beschleunigungs/Geschwindigkeits-Einstellung abhéngig vom Verfahrweg
Eintragen der erforderlichen Geschwindigkeit in die Positionsdaten- Eingeben der Positionsdatennummer in Verbindung mit der erforderlichen
tabelle und die maximal einstellbare Beschleunigung/Verzdgerung Start- und Ziel-Verfahrposition sowie Festlegen der daraus resultierenden
wird gemaR der vorgegebenen Last-Geschwindigkeits-Kombination Weglénge. Damit wird die Kombination aus Beschleunigung/Verzégerung
automatisch ausgegeben. sowie Geschwindigkeit fiir die kiirzeste Zykluszeit automatisch eingestellt.

Auswahl zwischen drei Steuerungsbetriebsarten

10)

1. Positionier-Typ: Ansteuerung der Achse via EIN/AUS-Signale der PEAs
2, Pulstreiber-Typ: Ansteuerung der Achse durch Senden von Pulsen aus der Positionier-Einheit
3. Feldnetzwerk-Typ: Ansteuerung der Achse durch Senden von Positionsdaten via Netzwerk
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[ Systemkonfiguration

SPS
6 | Feldnetzwerk |
| PC-Software | [ Touch-Panel-Handprogrammiergerit | - -
DeviceNet/CC-Link/PROFIBUS-DP/MECHATROLINK (I, 1)
RS232-Anschluss-Typ <Modell: CON-PTA-C-ENG/ CompoNet/EtherCAT/EtherNet-IP/ProfiNet
<Modell: RCM-101-MW-GER> CON-PDA-C-ENG/CON-PGA-C-S-ENG> 1
USB-Anschluss-Typ Siehe S. 49. e
<Modell: RCM-101-USB-GER>
Siehe S. 49.

| PEA-Kabel |

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2m
Siehe S. 50.

Standard: 0.5m
| Absolut-BatterieEinh 'tl <Modell: PCON-CA>
solut-batterie-cinhel i
Siehe S. 41. )
P T S )
Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezifikation. v%?gg#‘g“ugnsg
<Modell: SEP-ABU> (Hutschienenmontage) 24V©
<Modell: SEP-ABUS> (Befestigungsgewinde) ov e
Siehe S. 49. FG®
| Einfach-Absolut-Batterie | 6
<Modell: AB-7>
Siehe S. 49.

| Integriertes Motor/Enkoder-Kabel| | Integriertes Motor/Enkoder-Kabel |

<Modell: CB-PSEP-MPA [J (][> <Modell: CB-APSEP-MPA L1 C)>
Standardlangen: Tm/3m/5m Standardlangen: 1m/3m/5m

(wird mit der Achse geliefert) (wird mit der Achse geliefert)
Siehe S. 50. Siehe S. 50.

I —= T .o | Lo B =

Achse der RCP2-Baureihe Achse der RCP3-Baureihe

=

I

o

| Integriertes Motor/Enkoder-Kabel |

<Modell: CB-CA-MPA LI LI [>
<Modell: CB-CA-MPA [1[1(1-RB>
Standardléangen: Tm/3m/5m
(wird mit der Achse geliefert)
Siehe S. 50.

Achse der RCP4-Baureihe
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Modellbezeichnungen

<Schlitten-Ausfihrung>

RCPA— [ — | — |

Baureihe Typ Enkoder-Typ

| Inkremental

Achsbreite: 52 mm
Motor mit Kupplung

P3

Passende

Steigung

Motortyp Hub

PCON-CA
MSEP

10000 800 mm

(Angabe in 50 mm-
Schritten)

Achsbreite: 58 mm
Motor mit Kupplung

72| 42 Quadrat-Schrittmotor
<154 56 Quadrat-Schrittmotor

Achsbreite: 73 mm
Motor mit Kupplung

Achsbreite: 52 mm
Motor abgewinkelt

ohne Kabel

Achsbreite: 58 mm
Motor abgewinkelt

Achsbreite: 73 mm
Motor abgewinkelt

ABIEH Spezifiz. Linge
== Roboterkabel

* Der Auswahlbereich fiir Steigung und Hub variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.

<Schubstangen-Ausfiihrung)

RCP4—- [ ] — I — |

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende
I 3mm 50 mm
- 4mm § PCON-CA
Achsbre{te: 52mm 6 mm 500 mm MISEP
Motor mit Kupplung
8 mm (Aﬂgabe in 50 mm-
Achsbreite: 61 mm Schritten)
Motor mit Kupplung 12mm
ncheh 16 mm ohne Kabel
chsbreite: 52 mm -
Motor abgewinkelt “P)H 42 Quadrat-Schrittmotor 20 mm m
IS8 56 Quadrat-Schrittmotor 24 mm 3m
Achsbreite: 61 mm 5m
Motor abgewinkelt
)AE|EN Spezifiz. Linge
;{m|=E Roboterkabel

P3 —

— L J—[ 1

Kabellange Optionen

Steuerungen

Bremse

Kabelausgang oben

Kabelausgang rechts

Kabelausgang links

Kabelausgang seitlich

Kabelausgang unten
Motor links (Standard)
Motor rechts

Umgekehrte Referenzposition
Schlittenroller-Spezifikation

*Beim abgewinkelten Seitmotor-Typ ist immer
die Motorlage ,ML" oder ,MR" anzugeben.

[ 1—[ 1

Kabelldnge Optionen

Steuerungen

Bremse
Kabelausgang oben
Kabelausgang rechts
Kabelausgang links
Kabelausgang seitlich
Kabelausgang unten
Flansch

Motor links (Standard)
Motor rechts
Umgekehrte Referenzposition
Abstreifring

* Beim abg 1 Seitmotor-Typ istimmer

* Der Auswahlbereich fiir Steigung und Hub variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.

<Reinraum-Typ)

RCPACR — 1 — I — |

Baureihe Typ Enkoder-Typ

| Inkremental

Motortyp Hub

Steigung

3mm

4 mm PCON-CA

| — [ 1 — P3 —

Passende

Steuerungen

die Motorlage ,ML" oder ,MR" anzugeben.

[ 1—[ ]

Kabelldnge Optionen

Bremse

Kabelausgang oben

Kabelausgang rechts
Kabelausgang links
Kabelausgang unten

Umgekehrte Referenzposition

Gegenliberlieg. Absauganschluss

Achsbreite: 52 mm 6 mm | 800 mm MSEP
Motor mit Kupplung 8 mm (Angabe in 50 mm-

" Schritten)
Achsbreite: 58 mm 12mm
Motor mit Kupplung 16 mm
Achsbreite: 73 mm 12| 42 Quadrat-Schrittmotor 20 mm ohne Kabel
Motor mit Kupplung 51512| 56 Quadrat-Schrittmotor 24 mm 1m

Spezifiz. Linge
Roboterkabel

* Der Auswahlbereich fiir Steigung und Hub variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.
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| Achsen-Optionen

B Bremse A”e MOdE”E
Optionscode' B Bremse fiir vertikal eingebaute Achsen, um ein Absinken des Schlittens und Beschadigung der
: Zuladung usw. zu verhindern, wenn die Stromversorgung oder der Servoantrieb abgeschaltet wird.
Alle Modelle
M Gednderte Kabel- Der Lage des Kabelausgangs am Motorgehduse der Achse wird geandert.
austrittsrichtung -
q Gekuppelter Motort | Optionscode: CJT Abaewinkelter Motort Optionscode: CJT
Optionscode: CJT PP P Kabel nach oben g P Kabel nach oben
CJR Optionscode: CIL “5\\ Optionscode: CIR — Optionscode: CJO
cIL Kabelnach links === Kabel nach rechts P —a| @ Kabel zur Seite
= Achse =
CJB I | 4
cJjo ' © -
* Ansicht von hinten auf Optionscode: CJB * Ansicht von vome Optionscode: CJB
die Achse (Motorseite) Kabel nach unten auf die Achse Kabel nach unten
RCP4-SA5R/SA6R/SA7R/RA5R/RA6R
Die Einbauposition des Seitmotors kann spezifiziert werden. ML und MR stehen fiir links-
B Seitmotor- bzw. rechtsseitige Lage, jeweils von der Motorseite der Achse gesehen.
Montageposition Abgewinkelter Motor Abgewinkelter Motor
Optionscode: ML links montiert (Standard) rechts montiert
MR Optionscode: ML Optionscode: MR
Motor ) s Motor
* Die Seitmotorlage ,ML" oder ,MR" T
istimmer anzugeben.
M Umgekehrte Alle Modelle
Referenzposmon Die normale Referenzposition befindet sich beim Schlitten- oder Schubstangentyp auf der Motorseite.
Optionscode: NM Wahlen Sie diese Option, wenn die Referenzposition auf die entgegengesetzte Seite gelegt werden soll.
RCP4-RA5C/RA6C/RA5R/RA6R
Montageplatte zur Sicherung der Schubstangen-Ausfiihrung auf der Achsseite. Der Flansch
kann separat nachbestellt werden.
Modelltyp RCP4-RA5 Modelltyp RCP4-RA6 .09, Durch.
Modellname Flansch: RCP4-FL-RAS Modellname Flansch: RCP4-FL-RA6 gangsbohrung
M Flansch o0 4966, Durch- -
. angsbohrung L
Optionscode: FL o /10 ¥
T
‘ 0
0 %}: ‘ QR
i <
M Abstreifring RCP4-RA5C/RA6C/RA5R/RA6R
Optionscode: SC Bei Verwendung einer Schubstangenachse kann diese Option gewahlt werden, um das

Eindringen von Schmutz beim Einfahren der Schubstange zu verhindern.

RCP4-SA5C/SA6C/SA7C/SASR/SA6R/SA7R

Der Schlitten der Standard-Schlitten-Ausfiihrung kann genauso gelagert werden wie bei der

M Schlittenroller-

Spezifikation Reinraum-Ausfiihrung.
Optionscode: SR Bei Wahl der Schlittenroller-Spezifikation entsprechen Design und Abmessungen des Schlitten-
gehduses denen der Reinraum-Ausfiihrung.
M Gegeniiberliegende RCP4CR-SA5C/SA6C/SA7C
Absaugrohrverbind. StandardméaBig befindet sich der Absaugrohranschluss auf der linken Seite der Achse von der
Optionscode: VR Motorseite aus gesehen. Diese Option dndert die Position des Absaugrohranschlusses auf die

rechte, gegenuberliegende Seite.



‘ P 4 - S A 5 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit, Achsbreite 52 mm, 24-V Schrittmotor

Jicki, RCP4—sAsC— | — 4P - ]-[1- P3 - [ -[Z

tionen Baureihe —  Typ ~ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabellinge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P: Schrittmotor, 20:20mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe420  12:12mm 2 MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge (@ 800: 800mm I\S/lgm Tabelle unten.
3: 3mm (ch{;gxlte XOIC: Spezifizierte Lénge

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4-SA5C mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4-SA5C mit PCON-CA

25 14 — T T
ennlinien ‘L]rStllei- Kenhllr;l/%rj1fl21r5t>l-
Steigung 3, nger3/6/12 gelten 12 gungen 3/6/12 gelten
L iebnit%ﬁtﬁ.— bei Btrieb mit 03G.
_18 teigung 6 10 - }
s Horizontal | 3, |*®9193 Vertikal
o =
g \ 2, ,
109 Steig12— Steig 20 (oei — .3 Steig:6
KA e N\ Betiehmit036)| B, N\
N . El -
1’6 N N ps \__$€ig 12 g 2 (beoiss
’ o | T N Betriebmit 0,5
0 Stei .20(l|)e| Belneb mit 05 G) "N__L1 0 \\05 05

0 200 400 600 800 10001200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4-SA5C mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-SA5C mit MSEP-C

18 ) Kerdnlinien'gelten Lﬁr 12 . Kenplinien 'gelten tr
16— Steig: 3—einen hchsbeltnebml 0361 Steigung3 | einen Achsbetrieb mit 0,2 G.
BRLIE | | _ \ -
2n k\ Steig.6——— Horizontal -| £'g Vertikal
210l —L\C 2| |
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei S g 9 3 6 st
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung B R ks m telgungc6 .1
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. SR Stelg: R4 \ teig 12
Bitte (*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 4 Steig: 20 25
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 2 T~ 2 05 1 Steidung 20
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 | 0 - ?
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 O 200 400 600 800 1000 1200
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Steuerung MSEP-C
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Stelgung Venwendete| MaximaleZuladung | Hub Steigung [Vervendete] 50-450] 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm) | Steuerung [SommSchitel  (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
PCON-CA 65 1 PCON-CA | 1440<1280> | 1225 | 1045 | 900 | 785 | 690 | 610
RCP4-SA5C-1-42P-20-|(D|-P3-|®)- 20
MSEP-C 4 05() 20 Fuseec 960 90 | 785 | 690 | 610
PCON-CA 9 25
o 1-42P-12-|®D]-P3-[@)]- d PCON-CA| 900 | 795 | 665 | 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCP4-SASC-1-42P-12-[@]-P3 2 Fre T T2 soue - [ 795 |
PCONCA s p omm MSEP-C 600 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCP4—SA5C—I—42P—6——P3—— 6 = 5] Schitten) 6 |PCoNCA| 450 [ 305 [ 335 | 285 [ 245 | 215 [ 185 | 165
PCON-CA 20 2 MSEP-C 300 285 | 245 | 215 185 165
RCP4'SA5C'|'42P'3"P3' 3 wserc 6 0 y [Ponca| 235 [ 195 [ 165 | 140 [ 120 | 105 | 90 | 80
" . " . o MSEP-C 150 140 | 120 | 105 90 80
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen  (*)BeiBetrieb mit 0,2 G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, TR
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,imm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuléssiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Auskragung max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO4 (4m) ~ ROS5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10(10m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 20. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R11 (11m) ~ R15(15m) .
R16 (16m) ~ R20 (20m) . L Zuldssige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen________________________________| e Mo e e %
Name Code Seite % 6/ E/ t
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung rechts CR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Schlittenroller-Spezifikation SR 8




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber o
. unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

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

Kabelverbindungsstecker *1)
2-4¢H7, Tiefe 6 15.5 9 155  4-M4,Tiefe 9

2 20 (300) _
) 1 \W
Referenzfliche J@ { L \n\ w 5 } 0
8 7
3 =T 43 - N N - _ [ _ el _ [
n ® | @
e rg 16 [ BoRe] J ® i
245 — ‘ Zulassiger Biegeradius
o) - g J 19+0.02 des Kabelanschlusses: R50
Detailansicht von X <~ ci 30
(Bohrloch und ©d g
Referenzfliche) ~ §.5
g
=
Qo
<<
L
Offset-Referenzposition 98 (ohne Bremse)
fir das Ma/Mc-Moment K 138 (mit Bremse)
32 8 Hub 94 9
6] .20 |6 3 .3
D ME ||SE Home || ME|(*2)
] [
0 | | g
~N|©
wn|wn
225 Masseanschluss-Gewinde M3,
X Tiefe 6 (auch gegenuberliegend)
2-¢4H7, Tiefe 5.5
H-Langloch, Tiefe 5.5 (vom Rahmenboden)
(vom Rahmenboden) . F-04.5, Bohrung ) . A
~ D-M4,Tiefe7 \ Bx 100 08 Flachsenkung, Tiefe 4.5 (gegeniiberliegend)
) \
Er" ] Y\ , * Die Abmessung in () gelten
—% \ [ S 5] 4/ & 0 fiir Modelle mit Bremse.
[ E— )l) _ — _ — v _ ﬁ} — _ _
B — - ey e T & d
Detailansicht L Cx100° J{ 50 20J
vonY Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 62
7 G 106 (146)

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800

| |_OhneBremse 279 | 329 | 379 | 429 | 479 | 529 | 579 | 629 | 679 | 729 | 779 | 829 | 879 | 929 | 979 | 1029
[ Mit Bremse 319 | 369 | 419 | 469 | 519 | 569 | 619 | 669 | 719 | 769 | 819 | 869 | 919 | 969 | 1019 | 1069
A 73 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800

B 0 | 0 0 1 1 2 2 3 3 4 [ 4 [ 5 5 6 | 6 7

C 0 | 0 1 1 2 2 3 3 4 | a 5 5 6 6 7 7

D 4 [ 4 | 46| 6| 8 8 | 10 | 10 | 12 | 12 | 14 | 14 | 16 | 16 | 18

F 4 | 4| 6 | 6 8 | 8 | 10| 10 | 12 | 12 | 14 | 14 | 16 | 16 | 18 | 18

G 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916

H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

J 0 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785

K 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631 | 681 | 731 | 781 | 831 | 881 | 931

Gewichi  Ohne Bremse 15| 16 | 1.8 | 19 | 21 |22 | 24 | 25 | 26 | 28 | 29 | 31 | 32 | 34 | 35 | 37
kg [ Mit Bremse 171920212324 |26 |27 29 ]30]|32]33]35]36]37]39

Passende Steuerungen
Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Max.Anzahlvon  Eingangs-  Strom- Referenz-
Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite

Bezeichnung Ansicht Merkmale

PR = PCON-CA-42PI-NP-00-0-00 | Positioniersteuerung tber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-00 | ausgerdistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-42PI-PLN-[J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethemet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ PCON-CA-42PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte . .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-00 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) JEE‘; &'22;
i - -
Mehrachs- T Feldnetzwerk-féhige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlie- Prospekt Prospekt
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | e Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P 1OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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‘ P 4 - S A 6 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit, Achsbreite 58 mm, 24-V Schrittmotor

|l RCP4—sAsc— | — 4P - ]-[1- P3 - [ -[Z

tionen Baureihe —  Typ ~ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabellinge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P: Schrittmotor, 20:20mm 50: 50mm P3:PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe420  12:12mm 2 MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge (@ 800: 800mm I\S/lgm Tabelle unten.
3: 3mm (ch{;gxlte XOIC: Spezifizierte Lénge

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4-SA6C mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4-SA6C mit PCON-CA

30 14
Steiglunga Ker{nlinie'n fir Stei- Steigl!lng3 Kennl JJen furStel-
2% ungen 3/6/12 gelten| 12 mgen3/6/12 gelter|
\r“_;“" 6 bei BfetrieHI mit 4,3 G. 10 %)e Betrlqb m|t03 G.
520 Horizontal | — Vertikal
= s\ g
5P Ndsted 12 el 20 | £ 6
T 12 teig. 20 (bei S -
=10 : k—&?etne mit63G) :g 4 5\ teigung 6
Ny N6 ] s \__S1eig 12 steig.20 i
|steig 20 beietfebmt0s 6™ 2 [ Betiebmitds )
g PR MB Y N1 | T TSos~—t—05

0 200 400 600 800 10001200 14001600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4-SA6C mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-SA6C mit MSEP-C

20 ] T 12
Steigung3 |  Kennl It f . Kenhlinien gelten fiir
18 1_Q\\ d eines%%:ﬁ:*ﬁ:?e&t%% & 10 Steigung3 leinen Achsbet?reb mit0,2G.
16 y
S Emw )\ Steigung 6 Horizontal _| 2, \ Vertikal
E 12 13 é \
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei 510 85 326
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung B FSteig, 12N < S—A\:\\Steigung 6
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. Q6 R4 ’ \
Bitte (*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 4 Steig-20 25| Steig. 12
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 2 2 05 1 Steig.20
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 0
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 O 200 400 600 800 1000 1200
(Siehe Modellspezifikationen unten.) indigkei indiakei
Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung MSEP-C Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Stelgung Venwendete| MaximaleZuladung | Hub Steigung [Vervendete] 50-450] 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm) | Steuerung [SommSchitel  (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
PCON-CA 10 1 PCON-CA | 1440<1280> | 1230 | 1045 | 905 785 | 690 | 615
RCP4-SA6C-1-42P-20-|(D|-P3-|®)|- 20
MSEP-C 6 05() 20 Fuseec 960 95 | 785 | 690 | 615
PCON-CA 15 2,5
o _1-42P-12-|D|-P3-|®@)|- i PCON-CA | 900 | 795 670 | 570 | 490 | 430 | 375 | 335
RCP4-SA6C-1-42P-12-[D]-P3 12 e T o5 T2 1 soueo0 " [ 795 ]
PCONCA % p nsomm MSEP-C 600 570 | 490 | 430 | 375 | 335
RCP4-SA6C-|-42P-6--P3-- 6 msmc s 5] Schitien) ¢ |Pconcal 4so [ 305 [ 335 | 285 [ 245 | 215 [ 185 | 165
PCON-CA 25 2 MSEP-C 300 285 245 215 185 165
RCP4'SA6C'|'42P'3"P3' 3 wserc 9 0 y [Ponca| 235 [ 195 [ 165 | 140 [ 120 | 105 | 90 | 80
. . " . o MSEP-C 150 140 120 105 90 80
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen  (*)BeiBetrieb mit 0,2 G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, TR
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,imm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssiges dynam. Lastmoment (*2) Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Auskragung max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO4 (4m) ~ ROS5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10(10m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 20. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R11 (11m) ~ R15(15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m) . L Zuldssige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen________________________________| e Mo e 6%
Name Code Seite % 6/ E/
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung rechts CR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Schlittenroller-Spezifikation SR 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber o
. unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

Kabelverbindungsstecker *1)

2-5¢H7, Tiefe 6 19.5 _ 21, 19.5 4-M5, Tiefe 9 2 (300) )
Referenzfliche [ 1; 1; r
28 n ® @ T @ {
\ e———F 1 —f+—1
n ®)
% KA ® B ® 9 ol
‘k = 1 Zulassiger Biegeradius
¢ 4.5 n S ! 3240.02 des Kabelanschlusses: R50
. . <t 50
Detailansicht von X — 32
(Bohrloch und mg2
Referenzfléche) =g
3
<<
Offset-Ref iti L
Offset-Referenzposition 98 (ohne Bremse)
fiir das Ma/Mc-Moment K 138 (mit Bremse)
1 H 11 18.
39 8 s ub 5 : 8.5
8 23 |8 ‘ .
== ME‘ SE Home | ME|(*2)
T T
1 ; i ]
=] | \ S

n \
AR w -
2 B i )
® ©) I = y
56 J 225 Masseanschluss-Gewinde M3,
X 58 Tiefe 6 (auch gegenuberliegend)

) F-94.5, Bohrung . * Die Abmessung in () gelten
H-Langloch, Tiefe 5.5 28 Flachsenkung, Tiefe 4.5 (gegenuberliegend) fiir Modelle mit Bremse.
(vom Rahmenboden) N
E-g4H7, Tiefe 5.5
~ D-M5, Tiefe 9 Bx100° /_(woden)
3 5 b " é 7
+3 L— = [ i [ b 4/ 0
VI T — ¢ — - - - — 44L = -
(N y =< D 4 23 RS 3 & |1
- B cx100° _|20]
De‘?l'cl)?]n;":ht Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 75 25
7 G 106 (146)
H Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L [ Ohne Bremse 299.5|349.5|399.5(449.5|499.5 | 549.5]599.5 | 649.5 | 699.5 | 749.5 | 799.5 | 849.5[ 899.5 | 949.5 | 999.5 | 1049.5
| Mit Bremse 339.5|389.5|439.5|489.5|539.5|589.5|639.5|689.5|739.5|789.5 | 839.5|889.5]939.5 | 989.5 | 1039.5 | 1089.5
A 0 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
B 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
G 186.5|236.5|286.5|336.5 | 386.5 | 436.5|486.5 | 536.5 | 586.5 | 636.5 | 686.5| 736.5| 786.5| 836.5 | 886.5| 936.5
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
J 0 85 85 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
K 201.5]/251.5/301.5|351.5/401.5]451.5/501.5|551.5|601.5| 651.5| 701.5| 751.5/ 801.5[851.5/ 901.5| 951.5
Gewichtt  Ohne Bremse 20 | 21 | 2324 |26 |27 2930|3234 |35]|37 |38/ 40] 41| 43
(kg) Mit Bremse 22 | 23 | 25 | 26 | 28 | 3.0 | 3.1 | 33 | 34 | 36 | 3.7 | 39 | 41 | 42 | 44 | 45

Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.
Max.Anzahlvon  Eingangs-  Strom- Referenz-

Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale

Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite

S PCON-CA-42PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung iiber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
- PCON-CA-42PI-PLN-[J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
Unterstiltzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethemet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-42PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-O-~-NP-00-0-0 | PEA-basierte Positioniersteuerung filr bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte ) .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-O0-~-PN-00-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) Jggs 'Sllggg
] - -
Mehrachs- T Feldnetzwerk-féhige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlie- Prospekt Prospekt
Feldnetzwerk-Typ MSEP-C-L-~-A-0-0-0 bare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte ? rospe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , /A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).



‘ P 4 - S A 7 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit, Achsbreite 73 mm, 24-V Schrittmotor

|, RCPa—sA7C— | -~ 5P - ]-[1—- P3 - [] -1

tionen Baureihe —  Typ ~ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabellinge — Optionen
I: Inkremental ~ 56P: Schrittmotor,  24:24mm 50: 50mm P3:PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe 5601 16:16mm 2 MSEP-C P:1m Optionen siehe
8 @ 800:800'.0'.“ I\S/lgm Tabelle unten.
4: 4mm (ch{;gx'te XOO: Spezifizierte Lange

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4-SA7C mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4-SA7C mit PCON-CA

V= - - 30 - —
45 Steigung 4 | Kennlinien delten flir steiguna4 | Kennllnlen gelten fir
20 Steig, 8 einen Achsbetriel m|tli5,§G 25121949 | einen Achsbetrieb mit 0,3 G.
I I .
5% Horizontal{ Vertikal
<30 W 2 |6
s \ \Steigung 1 s
32 \ \‘ 5 \\Steig ing 8
[} el
S 15 \ N Lo ® 10{3—%
N Stelgr 24 =
10 3 ; > N 5 \\/Steigung 16
g N 55 0 2 \~1 Stﬂﬁ“
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Steuerung PCON-CA

Horizontal-Anwendung RCP4-SA7C mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-SA7C mit MSEP-C

45 16
Steiguhg 4 Tkennlirien fir Eteig. 8/16/24 eiguna 4 enn"nier\I geltén fiir
40 ge[ge_nT)gi Betrieb [nitO_S(T 14115 e eine* n Achsbefrieb Eit‘O‘TGT
= ;5) Steig. 8 fiirS ergung|4mrt 0‘2 G @12 Vertikal
= ———t— <
25 \ Horizontal | 50
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei S 20lis '\ Steigung[16 38 -
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung 8 “ N = 19ung
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. NE \ \ N o \
Bitte (*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 10 N - 4 Stei% 16 K
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siche ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 5 2 teig. 2 2 > Steig.24
(2) Ebenfalls hangen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 I\ 15 0 15 "\\0.5 —
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 O 100 200 300 400 500 600 700 800 900
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit (mmy/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Steuerung MSEP-C

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung Verwendete| Maximale Zuladung | Hub Steigung| Verviendetd 50~450] 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm) | Steuerung |SommSchite| (mm) | (mm) | (mm) [ (mm) [ (mm) | (mm) | (mm)
PCON-CA 20 3 PCON-CA 1200 1155 | 1010 | 890 790
RCP4-SA7C-I-56P-24-|(D|-P3-|®)|- 24
MSEEE LS 209 T 1000<800> 890<8005 790
PCON-CA 40 8
o -1-56P-16-|D|-P3-[@)]- PCON-CA 980<840 865<8405 750 | 655 | 580 | 515
RCP4-SA7C-I-56P-16-|D]-P3 16 Fwsre T35 T30 ] so-s00 6 <3405 fss<8407] [
PCON-CA 45 16 | (n50mm- MSEP-C 360 315
RCP4-SA7C-I-56P-8-[(D]-P3-[@]-[®] | 8 wsee a0 o] Schiten g |[PONCA 490 [ 430 [ 375 | 325 [ 200 | 255
PCON-CA 5 25 MSEP-C 280 255
RCP4-SA7C-1-56P-4-[D]-P3-[2)] 4 Twserc | 200 | 1309 L PN 245<210> prs<2io] 185 | 160 [ 145 | 125
" . " . o MSEP-C 140 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge [®]Optionen  # BeiBetrieb mit0,2G. D Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, e
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,imm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssiges dynam. Lastmoment (*2) Ma: 13,9 Nm, Mb: 19,9 Nm, Mc: 38,3 Nm
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Auskragung max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO4 (4m) ~ ROS5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10(10m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 24. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R11 (11m) ~ R15(15m) -
R16 (16m) ~ R20 (20m) . L Zuldssige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen________________________________| Me Mo e Me %
Name Code Seite % 6/ E/ t
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung rechts CR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Schlittenroller-Spezifikation SR 8
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Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de .

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

Kabelverbindungsstecker *1)

2-5¢H7, Tiefe 10 20 20 20 4-M5,Tiefe 10
Referenzflaiche F%\%\Q/V
29.5

®|
el |, |
v TH © | Lo
) ® l —Ee e=d ©
|

5.5

. — Zuldssiger Biegeradius
o 9}—‘&6 S ﬁl» 32+0.02 des Kabelanschlusses: R50
= T 50
Detailansicht von X o 32
(Bohrloch und mg2
Referenzflache) £3
2
<
L
Offset-Referenzposition 133 (ohne Bremse)
fiir das Ma/Mc-Moment K 183 (mit Bremse)
48 215 Stroke 126 22
9 30 |9 3. 3
ME||SE Home WE ¢2)
[ \ ® ®
N Il \ i
© e = AT
S 2 o\ | _© 5 N
) | e | | TV%E = Lo,
71 32_| \ Masseanschluss-Gewinde M3, d 61 &
X 73 Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend) = =
F-26, Bohrung, 9.5 Flachsenkung, v .
H-Langloch, Tiefe 5.5 Tiefe 5.5 (gegenuberliegend) f%;ehﬁggﬁ:s;ri\?é?e(n‘)‘?ee.lten
~ (vom Rahmenboden) E-94H7, Tiefe 6
S 5 D-M5, Tiefe 9 Bx100° (vom Rahmenboden)
= :
< 1l
RS [5) 3 @ k2 é 4
(€ v
C y g = = —— - i
%/ [5) 4 @ 4 @ 4
Detailansicht : :
vonY L Cx100” J{SO
Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 80 255
1 G 143.5 (193.5) |
H Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
[ Ohne Bremse 352.5]402.5452.5|502.5|552.5|602.5|652.5|702.5|752.5|802.5|852.5]902.5|952.5 [1002.5[1052.5] 1102.5
| MitBremse 402.5]452.5]502.5|552.5]602.5 |652.5|702.5|752.5|802.5 | 852.5|902.5 | 952.5|1002.5[1052.5| 1102.5 | 1152.5
A 0 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
[ 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
G 199 | 249 | 299 | 349 | 399 | 449 | 499 | 549 | 599 | 649 | 699 | 749 | 799 | 849 | 899 | 949
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
J 0 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
K 219.51269.5|319.5| 369.5]|419.51469.5| 519.5|569.5/619.5|669.5| 719.5| 769.5| 819.5| 869.5|919.5| 969.5
Gewichf Ohne Bremse 34 |36 | 38|41 |43 | 46 | 48 | 51 | 53 | 56 | 58 | 60 | 63 | 65 | 68 | 7.0
(kg) Mit Bremse 39 | 41 | 43 | 46 | 48 | 51 | 53 | 56 | 58 | 6.1 | 63 | 65 | 68 | 70 | 73 | 75
Passende Steuerungen
Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.
: : Max.Anzahlvon ~ Eingangs-  Strom- Referenz-
Bertig Fapedit isaisl Warteonalte Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite
e _mm PCON-CA-56PI-NP-00-0-00 | Positioniersteuerung iiber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-56PI-PN-00-0-00 | ausgertistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
ot PCON-CA-56PI-PLN-00-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; o siehe
EUELERE PCON-CA-56PI-PLP-00-0-01 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber Seite 48 41
g Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethemet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-56PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochlelstungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte ) .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) ';l'ggg ,\SA'SQS
Mehrachs- T Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieB- P Kt !
Feldnetzwerk-Typ MSEP-C-0-~-A-0-0-00 bare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte rospe HERE

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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‘ P 4 - S A 5 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, abgewinkelter Motor, Achsbreite 52 mm, 24-V Schrittmotor

|l RCP4—SASR— | — 4P - ]-[1- P3 - [ -[Z

tionen Baureihe —  Typ ~ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabellinge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P: Schrittmotor, 20:20mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroRe42d  12:12mm 0 MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge (@ 800: 800mm I\S/lgm Tabelle unten.
3: 3mm (el XE]I:IIn Spezifizierte Linge *D&eﬁei&mot}aﬁﬁgi
: N ! oaer ,| 1S
S0 ROCI: Roboterkabel immer anzugeben.

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4-SA5R mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4-SA5R mit PCON-CA
14

25 T — T T T T
Kennlinienfur Stei- Steigung 3 Kennlinien fiir Steigungen 3/6/12)
solstiqng3] | gngen3/e/tzgeten | 12103 T ogheneiBetigbmit3G: 1
- i Betfieb mit 0,3 G .

18 teigung 6 10 Vertikal —|

s Horizontal | 24

o \ > ’

< ) o Steigung 6

Soe Steig 12— Steigr 20 bei —| 5 ©

- w Betrieh mit0,3G)| & 4

N N

6

N\ .

' i | N ‘3 \‘ Steig. 12 g>teigbz (%e%G
it it0,

0 Stei$.20(tl;ei Belrieb mit 0,5 G) “N_L 1 \|e E Io.s )

0 200 400 600 800 10001200 14001600 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

o

Steuerung PCON-CA

Horizontal-Anwendung RCP4-SA5R mit MSEP-C  Vertikal-Anwendung RCP4-SA5R mit MSEP-C
18 12

Kernlinien'gelten Lﬁr . nnlinien gelten fir
16— Steig: 3—einen Achsbetriebmit03G Steigung 3 | einen Achsbetrieb mit 0,2 G. |
| | 10 T T 1
S i T 5 Vertikal
2n | Steig;6——— Horizontal { g
10—\ 2
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei S g 9 2 6 e
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung E R &5 ‘\£e|gL ng6 .
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. SR Stelg: R4 Steig-12
Bitte (*) Der spezifische Wert hangt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 4 Staig: 20
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 2 T~ 2 Steioung 20
(2) Ebenfalls hangen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 | “o 29 qlg
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Steuerung MSEP-C
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung| Verwendete| Maximale Zuladung Hub Steigung Verwendete| 50~450] 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm) | Steuerung [SommSchitel  (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
PCON-CA 65 1 PCON-CA | 1440<1120> [125<11205 1045 | 900 | 785 | 690 | 610
RCP4-SA5R-1-42P-20-|(®D|-P3-|@|- 20
MSEREC g 050) 20 M serc 960 <800> 908005 785 | 690 | 610
PCON-CA 9 25
o -1-42P-12-|®D]-P3-[@)]- d PCON-CA |900<800>| 795 | 665 | 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCP4-SA5R-1-42P-12-[D]-P3 12— T so-500 - [ 795 ]
PCONCA s p omm MSEP-C 600 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCP4-SA5R-I-42P-6-[@)]-P3-[@)]-[®] | 6 T e 5] Schitien) ¢ |Pconcal 4so [ 305 [ 335 | 285 [ 245 | 215 [ 185 | 165
PCON-CA 20 2 MSEP-C 300 285 | 245 | 215 185 165
RCP4'SA5R'|'42P'3"P3' 3 wserc 6 0 y [Ponca| 235 [ 195 [ 165 | 140 [ 120 | 105 | 90 | 80
" . " . o MSEP-C 150 140 | 120 | 105 90 80
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen  (*)BeiBetrieb mit 0,2 G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, TR
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,imm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuléssiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 4,5 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Auskragung max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10(10m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 20. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R11 (11m) ~ R15(15m) .
R16 (16m) ~ R20 (20m) . L Zuldssige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen _____________________________| e Mo e e %
Name Code Seite % 6/ E/ -
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML 8
Abgewinkelter Motor rechts MR 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Schlittenroller-Spezifikation SR 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber o
. unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

L g
K
K 275 o
s ]
Referenzfliche 3 5 18 Hub 94 19 -
8 Qo 3 30 KT
] % < ME| [ SE 2-04H7, Tiefe 6 [19+0.02 SE |[ME 2
75 T 4-M4, Tiefe 9 15.5 9 15.5 'E:éy
= 0| [ 7
24.5 N £
Il ® e (G| @‘
Detailansicht von X Detailan;icht 7—8 .- _ _ — H7
F von
(Bohrloch und Referenzflache) ‘© T ons L
g i %
e [ | [
| (28) | Zuldssiger Biegeradius B b
des Kabelanschlusses: R50 a \
<
M 32 S)Y Masseanschluss-Gewinde M3,
Offset-Referenzposition 300) 2 1160156) Tiefe 6 (auch gegentiberliegend)
32 fur das Ma/Mc-Moment L
{ 0 4-M5, Tiefe 15
; A /[
EECA _[® q ) ¥ T ¢
oAl = @ ‘
Aol — B 3 © — - o
| ) 7 = ® 9
(@] are 2 1 @_| @
50 ‘ a 37
X 52 (10) 565
1185 » . F-24.5, Bohrung
- H-Langloch, Tiefe 5.5 2-04H7, Tiefe 5.5 8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
(vom Rahmenboden) (vom Rahmenboden) (gegeniiberliegend)
D-M4, Tiefe 7 Bx100P \
\ * Die Abmessung in () gelten
O \ \ fiir Modelle mit Bremse.
L @ ad © v @7 i
L ol o0 = = = — < 1
]] 4 @ s @ 4 T [
\ Cx100P \ 50 20 \
Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 62
7 G 355

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 [ 250 | 300 [ 350 [ 400 | 450 [ 500 [ 550 | 600 | 650 [ 700 [ 750 [ 800
208.5]258.5]308.5[358.5[408.5| 458.5] 508.5 [ 558.5 | 608.5 | 658.5 | 708.5] 758.5 [ 808.5 [ 858.5] 908.5 | 958.5
73 [ 100 | 100 [ 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800

10 10 12 12 14 14 16 16 18
4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916

0 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631 | 681 | 731 | 781 | 831 | 881 | 931
Gevich]  Ohne Bremse 1719 20 22| 23] 25| 26| 28| 29[ 30| 32|33 35| 36| 38| 39

(kg) Mit Bremse 20 | 21 | 23 | 24 | 25| 27 | 28 | 30| 3.1 | 33 | 34| 36 | 3.7 | 39 | 40 | 41

R|—|IT|O|MON|®| >
N
IS
N
(o))
(o))
©
[oo)

Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

! ) Max.Anzahlvon  Eingangs- ~ Strom- Referenz-
Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite
PR = PCON-CA-42PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung tber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-42PI-PLN-[J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ 4 PCON-CA-42P-A-0-0-00 | o o geristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte . .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-00 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) JEE‘; &'gg‘:
1 . -
Mehrachs- T Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieB- Prospekt P Kt
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | e Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P 1OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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‘ P 4 - S A 6 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, abgewinkelter Motor, Achsbreite 58 mm, 24-V Schrittmotor

|, RCP4—SAGR— | — 4P - ]-[1- P3 - [ -[Z

tionen Baureihe —  Typ ~ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabellinge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P: Schrittmotor, 20:20mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroRe42d  12:12mm 0 MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge (@ 800: 800mm I\S/lgm Tabelle unten.
3: 3mm (el XE]I:IIn Spezifizierte Linge *D&eﬁei&mot}aﬁﬁgi
: N ! oaer ,| 1S
S0 ROCI: Roboterkabel immer anzugeben.

WL

der Beschleunigung sinkt die Zuladung.

(*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der

Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit

von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab.

(Siehe Modellspezifikationen unten.)

Bitte
beachten

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung

Zuladung (kg)

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung

Horizontal-Anwendung RCP4-SA6R mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4-SA6R mit PCON-CA
30 14

I kennliﬁieng'lten filr T Kenhlinien gelten fir
% Steigung 3| einen Acr's_betriq]e_b mit‘(_l 3G 1 SeigUG3 | inen Ac—hsbet?ieb mi?(),% G-

teiguig6 | Horizontal Vertikal
s\
Steig. 12

» Steig. 20 (Dei
kﬁetrielo mit 0,3 G)—
Steig. 20 (bei
ey A
|- Betri mltT,Sf) N ~Betrieb mit05 G

N l 05

0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200

Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

=

o
>
0

Steigung 6

\

Y3 NStelgi12  Steig, 20 e

=

Zuladung (kg)

o N~ s

o

Horizontal-Anwendung RCP4-SA6R mit MSEP-C  Vertikal-Anwendung RCP4-SA6R mit MSEP-C

299-\ S| Kerlnlinien'gelten fiir 1 [ nnlinien gelten fir'
18 [\ telg-3—ainen Achsbetrieb mt03G]| 1ol Steig.3| | einen Acqs_bef?iebhwito 2G.|
16 1 1 s
B rizon 141 5 Vertikal
U N Horizontal - cF
=1 13 o
(=2
510 Se
S 88.5 - ° \Seig ng 6
= NI S, N steib12
2 6 34 teig-t
4 Steig-2 2
2 \i\ i 05 Steigung 20
0 : 0 -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Steuerung MSEP-C

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung Verwendete| Maximale Zuladung | Hub Steigung | Verwendete] 50-450| 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm) | Steuerung [SommSchitel  (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
PCON-CA | 10 1 PCON-CA | 1280<1120> |131120 1045 | 905 | 785 | 690 | 615
RCP4-SA6R-1-42P-20-|D|-P3-|@|-|®]|| 20 =
MSEP-C 6 05() 20 s 960 <800> 95 | 785 | 690 | 615
PCON-CA | 15 25
4 _1-42P-12-[®]-P3-[@)]- . PCON-CA| 900 | 795 | 670 | 570 | 490 | 430 | 375 | 335
RCP4-SAGR-I-42P-12-[D]-P3 12 e T o5 T2 1 soueo - [ 795 ]
v T e I MSEP-C 600 570 | 490 | 430 | 375 | 335
RCP4—SA6R—I—42P—6——P3—— 6 1 5] Schitten) 6 |PCoNCA| 450 [ 305 [ 335 | 285 [ 245 | 215 [ 185 | 165
PCONCA | 25 2 MSEP-C 300 285 | 245 | 215 | 185 | 165
RCP4'SA6R'|'42P'3"P3' 3 0 0 y [Ponca| 235 [ 195 [ 165 | 140 | 120 [ 105 | 90 80
. . . . S MSEP-C 150 140 | 120 | 105 20 80
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge [®]Optionen  # BeiBetrieb mit0,2G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, TR

Kabelldangen

Typ Kabelcode
P (1m)
Standardkabel S (3m)
M (5m)
X06 (6m) ~ X10(10m)
Spezialldingen X11 (11m) ~ X15 (15m)

X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m) ~ RO3 (3m)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10(10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML 8
Abgewinkelter Motor rechts MR 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Schlittenroller-Spezifikation SR 8
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Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [£0,03mm]

Spiel max. 0,imm

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Fiihrung Linearfiihrung

Zuléssiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Auskragung max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 20. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Zulassige
L Auskragung
L




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber o
. unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

L g
K 7. F
o
Referenzfliche Hub 115 185 é
s\ S
08 a 2 5 3 = 50 3 =g
n {2 AT ME SE 2-50H7, Tiefe 6 |32 0.0 SE||ME 2
> T 4-M5, Tiefe 9 195 11,21 11195 g
P i
os || d SNt g
Detailansicht von X Detailansicht e — - — — | B IIg
(Bohrloch und Referenzfliche) vonY o] ‘ T ® lie
m
= 28) Zuldss. Biegeradius @l
des Kabelan- o0 #\
schlusses: RS0 k u\b N
Offset-Ref - 325 Masseanschluss-Gewinde M3,
ffset-Referenzposition Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend)
39 fir das Ma/Mc-Moment (300) 20 116 (156)
8 8 0 4-M5, Tiefe 15
[N ® [y
N o
I S A J
|y B © = S| D
o @y e e ‘
56 (7) n
X 58 /565 ¥
1215 F-94.5, Bohrung
N i @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 2-04H7, Tiefe 5.5
mﬁ]n%ﬁ';gg?eﬁ) (gegeniiberliegend) (vom Rahmenboden)
D-M5, Tiefe 9 Bx100P
— T * Die Abmessung in () gelten
0 ; ) rs ) rs & % 0 fiir Modelle mit Bremse.
—— & % & < & ¢ 1
L Cx100P 12
Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 75 25,
7 G 355

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800

229 | 279 | 329 | 379 | 429 | 479 | 529 | 579 | 629 | 679 | 729 | 779 | 829 | 879 | 929 | 979
0 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800

436.5|486.5| 536.5| 586.5| 636.5| 686.5| 736.5| 786.5| 836.5 | 886.5| 936.5

_‘
olo|R|sv|a]=

wv

N

w

N

w

N

[e2]

o

w

w

w

o

w

w

[e¢]

N

w

85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
201.5]1251.5|301.5) 351.5]401.5/451.5) 501.5] 551.5|601.5) 651.5| 701.5| 751.5) 801.5]| 851.5| 901.5| 951.5

Gewich__Ohne Bremse 22 | 24| 25 27| 283031 33[35] 3638|3941 42| 44| 46
kg | Mmit Bremse 24| 26| 27| 29| 31|32 34| 35|37 | 38| 40| 42| 43| 45| 46| 48

X|—|T|(@|m|m|O|N|®m|>|r

Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

! ) Max.Anzahlvon  Eingangs-  Strom- Referenz-
Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite
PR PCON-CA-42PI-NP--0-0 | Positioniersteuerung ber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-42PI-PLN-[J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ g PCON-CA-42PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte . .
PEA-Positionier-Typ m MSEP-C-00-~-PN-00-0-00 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) r\;‘ggs &'ggs
Mehrachs- Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung filr bis zu 8 anschlief- Pros| e;(t P i(t
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | pare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , /A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).



‘ P 4 - S A 7 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, abgewinkelter Motor, Achsbreite 73 mm, 24-V Schrittmotor

ook, RCPa-sA7R— 1 - seh [ ]-[ J- P38 - [] —[]
tf%nen Baureihe —  Typ ~ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabellinge — Optionen
I Inkremental ~ 56P:Schrittmotor, ~ 24:24mm 50: 50mm P3:PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe5600  16:16mm 0 MSEP-C P:Im Optionen siehe
s 800: 800mm I\S/lgm Ta*be.lles l{nten. |
4: 4mm (Scl;(r)lrt;:vslte XOO: Spezifizierte Lange DI\IIIeLf)Ig:rmI(\/)\rRa?:c
ROCI: Roboterkabel immer anzugeben.
H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4-SA7R mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4-SA7R mit PCON-CA
SOrcaid T 7 30 "
151 teig 4 en_n||;||en gelten fiir _HKennlifien gelten fi
0 einen Achbetriebmit03G. | 5 einen Achsbetrieb mit 0,3 G.
I Stéigund 4 Vertikal
% 35 TR\ Horizontal S |
20N = i\‘
£ ASteigr 16 S15
3 \ \ S \ .
T2 \ © \Steigung 8
= 15 \ 'E!‘ 10 9F
Mo Stelg(8 e stelg. 2 s S\ ey
5 8 / | S \_i‘ Stei?. 24
0
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)
Horizontal-Anwendung RCP4-SA7R mit MSEP-C  Vertikal-Anwendung RCP4-SA7R mit MSEP-C
45— 16 — —
101389:4] Kehnlinien i steiq.8/16/24| | [F | | Kenplinien gelten fir
gélten bei Be et_ri_eb_CmL:'it 036 ™ \ oo enen Achsberieb mit02 G-
_® urStevggmg‘4 mit 0:2G. 2 Vertikal—]
230 Horizontal —| £
= | \ =10
2 25— -\Stelor 16 2 \|
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei 5 yohis2 \ 3 8 ‘\
WWe einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung 8 “ \ N £ gls P\ Steigung 8
£y s der Beschleunigung sinkt die Zuladung. N 15 \ \\ N )
Bitte (*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 10—Steig. 8 \ \ Steig- 24— 4 [N Steia. 16
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 5 ] - | 2 - £,
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 4 \|1 0 Steig. 24| 1 15 ~~05]
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit Geschwindigkeit
eschwindigkeit (mm/s) Steuerung MSEP-C eschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung Verwendete| Maximale Zuladung | Hub Steigung|Verwendetel 50~450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm) | Steuerung |SommSchite  (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
PCON-CA 20 3 PCON-CA 1000 890 | 790
RCP4-SA7R-1-56P-24-|®D|-P3-|@|- 24
MSEP-C 18 2 2 Muserc 800<600> 790<600>
PCON-CA 40 8
K -1-56P-16-|D|-P3-|®)|- PCON-CA 840<700> 750<700>| 655 | 580 | 515
RCP4-SA7R-1-56P-16-[D]-P3 6 RIS 0. 16 o] ess |
PCON-CA 45 16 | (in50mm- MSEP-C 360 o1
RCP4-SA7R-I-56P-8-[D]-P3-[@]-[®] | 8 wsere T 20 T 7oy Schiten) g oA 490 [ 430 [ 375 | 325 [ 200 | 255
PCON-CA 5 25 MSEP-C 280 255
RCP4-SA7R-I-56P-4-[D]-P3-[@] 4 Twserc | 200 | 1309 4 |pPooves 210 [ 185 [ 160 [ 145 | 125
= q = . MSEP-C 140 125
Erklarung der Ziffern [@Hub Kabellange [®]Optionen  # BeiBetrieb mit0,2G.

Die Werte in < > gelten fur Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Kabelldangen

Allgemeine Spezifikationen

Roboterkabel

R06 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML 8
Abgewinkelter Motor rechts MR 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Schlittenroller-Spezifikation SR 8
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Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]

M (5m) Spiel max. 0,imm

X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung

X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 13,9 Nm, Mb: 19,9 Nm, Mc: 38,3 Nm

RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Auskragung max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 24. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Zulassige

L Auskragung
L




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Interetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

L g

3

K 33 ;'1

Referenzfliche ~ 215 Hub 126 é

n 09.5 g 3 50 3 ag

I So 5 ) 1 H

+ = ME||SE 2-5¢H7, Tiefe 10 [32 +0.0 SE [[ME 2

%y [l - s, Tiete10_|\20 L[ 20 1, 20 %

TR N i

. o = [
m 26 5 - — — ot 7\__‘&1 g
Detailansicht von X Detailansicht | (] A
(Bohrloch und Referenzfliche) vonY ‘Q B Jeeoes | ‘ i

Zulass. Biegeradius
des Kabelan-
schlusses: R50

55)

. 37). Masseanschluss-Gewinde M3,
Offset-Referenzposition (300) 20 148.5 (198.5) Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend)
48 fur das Ma/Mc-Moment "
9 9 " 4-M6, Tiefe 14
[ Xk G ) ® &) ©) _
g 5 |
3 g vle [Fe E v [ - ®
& ¢ @ By
® @y r 9 v | | ® @ &
71 (7.75) X ; a8 ]
X 73 75.25 o F-06, Bohrung
156 29.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 (gegentiberliegend)

E-04H7, Tiefe 6

H-Langloch, Tiefe 5.5 (vom Rahmenboden)

(vom Rahmenboden)

D-M5, Tiefe 9 Bx100P
\ ——

A I I I / /—l * Di i
Y % w® s & 3 Rir Mogeie micBremse.
< -~ %4t~ |
</ © < © 3 ® ¢
v ‘ Cx100P ‘ 30
J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 80 255
10 G 435
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L 252.5|302.5]|352.5|402.5]452.5]502.5]552.5|602.5|652.5|702.5|752.5|802.5|852.5|902.5|952.5 | 1002.5
A 0 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
G 199 | 249 | 299 | 349 | 399 | 449 | 499 | 549 | 599 | 649 | 699 | 749 | 799 | 849 | 899 | 949
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
J 0 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
K 219.5/269.5]/319.5]|369.5|419.5|469.5]/519.5|569.5]| 619.5]| 669.5| 719.5| 769.5] 819.5] 869.5| 919.5| 969.5
Gewichi_ Ohne Bremse 38 | 40| 43| 45| 48 | 50 | 53 | 55| 57| 60| 62| 65| 67| 70| 72| 74
(kg)[ Mit Bremse 43 | 45| 48 | 50 | 53 | 55 | 58 | 60| 62 | 65| 67 | 70 | 72 | 75 | 77 | 80

Passende Steuerungen
Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

: Max. Anzahlvon  Eingangs-
Ansicht Positionierungspunkten - spannung

Referenz-
seite

Strom-
verbrauch

Bezeichnung

Merkmale

PR _mn PCON-CA-56PI-NP-0-0-00 | Positioniersteuerung tber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-56PI-PN-0-0-0] | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-56PI-PLN-[1-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-56PI-PLP-[J-0-0J | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ 4 PCON-CA-56PI-A-0-0-0 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-0-0-0 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte ’ )
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) JEE‘; &'gg‘:
u k L
Mehrachs- LT Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlief- Prospekt P Kt
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | pare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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R ‘ P 4 - R A 5 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit, Achsbreite 52 mm, 24-V Schrittmotor

Jicki, RCP4 —RASC— | — 4P - J]-[1- P3 - [ -1

spezifika-
tl%nen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P:Schrittmotor, ~ 20:20mm 50: 50mm P3:PCON-CA N: kein Kabel Fir weitere
GroBe420  12:12mm ! MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge G 400:400mm lal gm Tabelle unten.
3: 3mm (Scl;g;:m?ne XOIC: Spezifizierte Lénge

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung ' jietete forzonspimer

Eingebautes Fiihrungssystem
[ g g y ] Horizontal-Anwendung RCP4-RA5C mit PCON-CA Vertikal-Anwendung RCP4-RASC mit PCON-CA

70 25
Stei I .3 kennfjnienl geltén fi |<enn|inier: geltlen f[]‘r
60 ein |Ad|\sbet'lﬁeb rl‘rrit0‘36.- 2 Steig. 3 einen Achsbetriebmit 0,3 G.
| T
250 Horizontal-— & Vertikal
= 40 \ 15
S \ \\Steigung 6 5 \
B30 B
R 20 S Steigung 6/
Steigung 12 54 N .
16
10fs \, R I NS |;Steig.20
0 1 !

0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4-RASC mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-RA5C mit MSEP-C
45 90

T T 4 " ]
20 5teig:3 Kennlinien fiir Steig. 3/6/12_] K nniinien gel enfuﬁ
3 gelten bei Betrieb mit 0,2 G, 1 2 einep Achgbetrieb mit 0,2 G.
;c:n i Steic'ung P fir Ste|g.un92(?m|t 0,:3 G. E’ Steig. 3 Vertikal
o 1 | I i
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei 25 Horizontal ] Eﬂ"
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (*). Bei Erhéhung El 20|Steigung 1 3 \
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. = . \ 210 < 6
(*) Der spezifische Wert hangt ab von der angeschlossenen Steuerung und der L \ N Steigung
Bitte Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 10 5 5 _
beachten J | (2) Ebenfalls hangen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 5 Stei _7{; 4 ‘?Ste\lgu'gz | Stelg. 20
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 1'0 =05
(Siehe Modellspezifikationen unten.) ) i 0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer verwendeten externen Fiihrung. Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung MSEP-C Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Steigung| Verwendete| Maximale Zuladung | Halte- | Hub X g
Modell (mm) | Steverung | ool | Vertl g | et ()| (mm) Steigung (mm) | Verwendete Steuerung | 50~400 (50 mm-Schritte)
PCON-CA 6 15 PCON-CA 800
RCP4-RA5C-1-42P-20-[@]-P3-[@]-[@)]| 20 e T4 Ti5] 56 20 P e
PCON-CA 25 4
RCP4-RASC-1-42P-12-(D]-P3-[@-@) | 12 Fygmre T3 T3] 93 so-400 - P&(SJEIPCCA ;gg
PCON-CA | 40 10 Sehitten) _
RCP4-RASC-1-42P-6-(D]-P3-[@]-[@] | 6 e 20 TH0 ] 18 . PCON-CA 450
MSEP-C 250
PCON-CA 60 20
RCP4-RASC-1-42P-3-[D]-P3-[@G)] | 3 Fsme a0 T2 37° ; PCON-CA 225
Erkldrung der Ziffern Hub [@]Kabellinge [@]Optionen () seiBetriebmit02G. MSEP-C 125

(Einheit: mm/s)

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Schubstange Edelstahlrohr @22 mm
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Schubstangen-Rotationsspiel +0,1 Grad
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssige Radiallast am Fuihrungskopf | siehe Seite 22 und 36
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Uberhangabstand am Fiihrungskopf | max. 100 mm
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10m) (*1) Der Wert in [ gilt bei Steigung 20.
R11 (11m) ~ R15 (15m) .
R16 (16m) ~ R20 (20m) Uberhangabstand am Fuihrungskopf (max. 100 mm)
= Radiallast am Fiihrungskopf
= }
Name Code Seite .- \
Bremse B 8 X o i :ﬂ[%
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8 = ] '
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 8 i
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Flansch FL 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Abstreifring SC 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Interetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

*1 SchIieEIen Siefdahs gEmi;(htadrige Mi?tor-/Enkoder-t:(abelan(i " B Abmessungen mit
*2 DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, Flansch (Optional) 4
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. ©p Voo
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
¥4 Wird die Achse per Flansch an der Frontgehduseplatte montiert, 466, Durchgangsbohrung —
diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken. Y e 9
(Einzelheiten dazu siehe Seite 35.) = %
ECFNQEE
Bty o) N A=
5 ~ ©OD] [ ]
2 o
N (41.5)
2 = Kabelverbindungsstecker *1)
Referenzflache £|S
g c 315 (300)
pt 5|22 | 7.5 (uber Flachkanten)(*3)
i &2 —
1 2A [
o 04.5 3 .
Detailansicht von X ; = E@E
(Bohrloch und Referenzfliche) M10x1.25 |
- Zulassiger Biegeradius
Hub L des Kabelanschlusses: R50
105 (ohne Bremse)
4-M6, Tiefe 12 (*4) 41.5 K 145 (mit Bremse)
—— ME||SE *
& HomeﬁE( 2)
© <7 ]
) 9
(o2 © & ©
1)) P © D
|14] Frontgehduseplatte (*4) Masseanschluss-Gewinde M3, .
X 50 . Tiefe 6 (auch gegeniberliegend)
52 D-M4, Tiefe 7 Langloch, Tiefe 5.5
E-@4H7, Tiefe 5.5 (vom Rahmenboden) F-@4.5, Bohrung, 8 Flachsenkung,
(w& N Cx100° 8.5 Tiefe 4.5 (gegeniiberliegend)
| | \
o~ a 1 1 jq L
S 5 F 7 + & v &4
= = - ———— - ——
T @ @
( | < ‘%@ & & < @ i I
/ Y ‘ J (Abstand|Passloch zu Langloch) ‘ ”*”V{O’XTZ’S’ ‘
Detailansicht M Bx100° 6 |
vonY A 35 I ‘
] G 113.5(153.5) ‘ I~ ‘
| 2 |
i Schubstangen- Endmuttﬂ
H Biegungsreferenzwerte RCP4-RA5C bei Radiallast B Abmessungen und Gewicht pro Hub
(Das Diagramm unten gibt die Last am Fiihrungskopf und die daraus
resultierende Stangenbiegung bei vertikalem Einsatz wieder.) Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
L [ Ohne Bremse 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650
2.0 | MitBremse 340 | 390 | 440 | 490 | 540 | 590 | 640 | 690
18 /v A 735 | 123.5 | 173.5 | 223.5 | 273.5 | 323.5 | 373.5 | 423.5
/V B 0 0 1 1 2 2 3 3
1.6 v C 0 0 0 1 1 2 2 3
14 v D 4 T 4 61 6 8 8 10 10
- v F 4 | 4 | 4 6 [ 6 | 8 | 8 10
€12 / G 127 177 | 227 | 277 | 327 | 377 | 427 | 477
IS b 4 Hub (mm):
<40 —— Home J 185 | 68.5 | 1185 | 168.5 | 218.5 | 268.5 | 318.5 | 368.5
o> vy 50 K 153.5 | 203.5 | 253.5 | 303.5 | 353.5 | 403.5 | 453.5 | 503.5
0.8 '/ 100 M 73.5 11235 735 | 123.5] 735 | 1235] 735 | 1235
v
2 / - _— 150 N 35 85 135 85 135 | 85 135 | 85
0.6 ) | X200 Zuldssige statische Radiallast am Fhrungskopf(N)| 65.6 | 51.2 | 41.7 | 349 | 29.8 | 25.7 | 224 | 19.7
0.4 —o—250 Zulissige dynam. Radial- Offset 0 mm 324 | 236 | 181 | 144 | 116 | 95 | 77 | 62
—t—300 lastam Fihrungskopf () | Offset 100 mm 256 | 197 | 157 | 127 | 104 | 86 | 7. 5.7
0.2 H T | =350 Zuliss, statisches Lastmoment am Fiihrungskopf (Nem)] 6.6 52 | 43 37 | 32 28 | 26 23
0.0 e ————% |—~Vv—400 Zulass. dynam. Lastmoment am Filhrungskopf (Nem)l 2.6 2.0 1.6 1.3 1.0 09 | 07 0.6
’ 0 10 20 30 40 50 Gewicht Ohne Bremse 19 | 21 24 | 27 | 29 32 34 | 37
Radiallast (N) (kg) Mit Bremse 2.1 24 26 29 3.1 34 37 39

Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

: : Max.Anzahlvon  Eingangs- ~ Strom- Referenz-
Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten _spannung  verbrauch seite
S PCON-CA-42PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung iiber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
’ PCON-CA-42PI-PLN-0J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-42PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-0-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fir bis zu 8 anschlieBbare 3 punkte . .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-O-~-PN-0-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) &'ggs 5\‘22:
] b 5
Mehrachs- LT Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlief- Prospekt P Kt
Feldnetzwerk-Typ MSEP-C-L-~-A-00-0 | e Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte ? Ospe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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R ‘ P 4 - R A 6 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit, Achsbreite 61 mm, 24-V Schrittmotor

Jic, RCP4 —RAGC— 1 - s6P —[ ][ J- P3 - [ ] —[]

tionen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 56P: Schrittmotor, 24:24mm 50: 50mm P3:PCON-CA N: kein Kabel Fir weitere
GroBe560  16:16mm ! MSEP-C P:1m Optionen sihe
8¢ @I 500:500mm lagm Tabelle unten.
4: 3mm (Scl;g;:m?ne XOIC: Spezifizierte Lénge

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung ' jietete forzonspimer

Eingebautes Fiihrungssystem
[ g g y ] I;IorizontaI-Anwendung RCP4-RA6C mit PCON-CA \QertikaI-Anwendung RCP4-RA6C mit PCON-CA
0 0,

Fien qelten fir "Kennlinien gelten fiir
Steiti ennljnien,gelten fiir | _enniinien geiten
jg J’ einen Achsbetrieb mit03G. | 25 ® Steig, 4_einen Achsbetrieb mit 03 G.
5 - 1 1 ) Vertikal
Zeo \\ \Ste' 98 | Horizontal{ <20}
250 \ ?K Steigung 8
3 |HARN 3
2w =T TN
330 [TRAN Stelgung 16 R10ks—1\
20 NN A Steigung 16
rolhs L TN R steia 4| 5[5 \—N\ Stig 24
A N5 3 2|

0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4-RA6C mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-RA6C mit MSEP-C
60 30

[—Isteig/a  Kennlinien fiir Steig. 4/8/16 i ennlinien gelten fii
o1 gelten beiBetriemif026) g5 L e AchsEetrietl) mit026.
_ \\ fiir Steigung 24 mit03G.| _ \ Ve!rt'kal
g 10 teigurlg 8 | ! 3’20 !
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei 2 §5\\\ Horizontal o Fs\ eigung 8
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betragt 1 G (*). Bei Erthéhung 330 N[ Steigung 16 2 15 \
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. = eia. 24 £ \ \
(*) Der spezifische Wert hangt ab von der angeschlossenen Steuerung und der N 20 n X 10
Bitte Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 10 N 15 . \ Steiqun §T6—
beachten (2) Ebenfalls hangen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit ° - "& €lg 214
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 1 o 2 r2 =1
(Siehe Modellspezifikationen unten.) 0 100 200 300 400 500 600 700 O 100 200 300 400 500 600 700
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer verwendeten externen Fiihrung. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Steuerung MSEP-C
Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Steigung| Verwendete| Maximale Zuladung | Halte- | Hub . » g
Modell (mm) | Steverung | ool | Vertl g | et ()| (mm) Steigung (mm) | Verwendete Steuerung | 50~500 (50 mm-Schritte)
PCON-CA| 20 3 PCON-CA 800 <600>
RCP4-RA6C-I-56P-24-|(D|-P3-|®@)|- 24 182
MoEFCH I ORI () 20 MSEP-C 600 <400>
PCON-CA 50 8
RCP4-RA6C-1-56P-16-(D]-P3-[@-[@) | 16 Fysere Ta0 T30 273 s0-500 " Phi(s)é\lp(é:A 7004<2§z)60>
PCON-CA| 60 18 Sehitten) =
RCP4-RA6C-I-56P-8-(D]-P3-[@]-[@] | 8 Fsge T30 Trs 5] 547 . PCON-CA 420
MSEP-C 210
PCON-CA 80 28
RCP4-RA6C-1-56P-4-[D]-P3-[@]-[@] | 4 ysme T s 3o 109 ; PCON-CA 0
u X w . MSEP-C 140
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen (¥ BeiBetrieb mit0,2 G.
9 9 P FOEIEEE0T Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Schubstange Edelstahlrohr @25 mm
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Schubstangen-Rotationsspiel +0,1 Grad
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssige Radiallast am Fuihrungskopf | siehe Seite 24 und 36
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Uberhangabstand am Fiihrungskopf | max. 100 mm
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10m) (*1) Der Wert in [ gilt bei Steigung 24.
R11 (11m) ~ R15 (15m) .
R16 (16m) ~ R20 (20m) Uberhangabstand am Fuihrungskopf (max. 100 mm)
) Radiallast am Fiihrungskopf
T — —t ‘
Name Code Seite Ve \
Bremse B 8 b 1 i Eﬂj[[ .
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8 ( ; '
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Flansch FL 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Abstreifring SC 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber o
. unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

*1  SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an. B Abmessungen mit @
*2 DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, Flansch (Optional) 4

dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. ©p Vo
*3  Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

*4  Wird die Achse per Flansch an der Frontgehauseplatte montiert, 49, D”/'C—hqﬂ‘?m‘l -
diirfen keine externen Krafte auf die Achse einwirken. ﬁﬁ

" N N N o
(Einzelheiten dazu siehe Seite 35.) 5 0.0 @ —
8 m[ {5 1+
O p —
° 7 12

(54)

Kabelverbindungsstecker *1)

Referenzflache

20 (300

0. 9.5 (liber Flachkanten)(*3)

AuBendurchmsser der
Schubstange: 925

S

N

"’% = ,:zf,i,i,i,i,i,‘i},i,i,

Detailansicht von X ©
(Bohrloch und Referenzflache) M14x1.5

Hub L

133 (ohne Bremse)
54 K 183 (mit Bremse)

4-M8, Tiefe 16 (*4) 3

.

. \  ME|ISE HomeF(*Z)

= o | e
S '3

1 Frontgehduseplatte (*4) 32 Masseanschluss-Gewinde M3,
U 56 Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend)

76
58

33
=
7

61
2-¢4H7, Tiefe 5.5 D-M5, Tiefe 9 F-94.5, Bohrung, @8 Flachsenkung,
~ (vom RéhmenBoden) _ 76 N . Cx100° 2 Tiefe 4.5 (gegenuberliegend)
5 5 \ \
Qo Y T AT =
s % =" > E X3 R
( | = Hg}»i—i—i—i*r e 40— =——=4
—T ) 7
4 & 4 © & E[:ﬂ
N . Langloch, Tiefe 5.5 M Bx100°
Detailansicht (vom Rahmenboden) X i
vonY _ A |
J (Abstand Passloch zu Langloch) 35 ‘
25 G 143.5(193.5) i

LSchubstangen-Endmuttﬂr‘

H Biegungsreferenzwerte RCP4-RA6C bei Radiallast B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Femulternde Stangenbiegung bel verticalom Emsact wiecer) - Hub 50 [ 100 [ 150 [ 200 | 250 | 300 [ 350 [ 400 [ 450 [ 500
L [ Ohne Bremse 368.5 | 418.5 | 468.5 | 518.5 | 568.5 | 618.5 | 668.5 | 718.5 | 768.5 | 818.5
2.0 | Mit Bremse 418.5 | 468.5 | 518.5 | 568.5 | 618.5 | 668.5 | 718.5 | 768.5 | 818.5 | 868.5
A 76 126 | 176 | 226 | 276 | 326 | 376 | 426 | 476 | 526
1.8 B 0] o0 [ 1 1 2 [ 2] 3 [ 3] 4 4
1.6 C 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
Hub (mm: D 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12
—— Hon';e F 6 6 6 8 8 10 10 12 12 14
—=—50 G 146 | 196 | 246 | 296 | 346 | 396 | 446 | 496 | 546 | 596
100 J 91 141 191 241 291 341 391 | 441 | 491 541
150 K 181.5 | 231.5| 281.5 | 331.5 | 381.5 | 431.5 | 481.5 | 531.5 | 581.5 | 631.5
=200 M 76 [ 126 | 76 [ 126 | 76 [ 126 | 76 | 126 | 76 | 126
—o—250 N 30 80 130 80 130 | 80 130 80 130 | 80
—— 300 Zulassige statische Radiallast am Filhrungskopf(N)| 112.7 | 91.5 | 76.7 | 65.7 | 57.2 | 504 | 44.8 | 40.2 | 36.2 | 32.7
——350 Iuldssige dynam. Radial] Offset 0 mm 49.0 | 374 | 299 | 245 | 204 | 17.1 | 145 | 123 | 103 | 86
—v— 400 lastam Fihrungskopf(N) [ Offset 100 mm 387 [ 31.0 [ 255 [ 214 [ 181 [ 154 [ 132 [ 112 | 95 [ 80
450 Zuldss. statisches Lastmoment am Fihrungskopf (Nem) | 11.4 | 9.3 79 | 68 | 6.0 | 54 | 49 | 45 | 41 3.8
500 Zuldss. dynam. Lastmoment am Filhrungskopf (Nem)| 3.9 3.1 2.5 2.1 1.8 1.5 1.3 1.1 1.0 0.8

. 0 10 20 30 40 50 Gewicht Ohhe Bremse 34 | 37 | 41 44 | 47 50 | 54 | 57 | 60 | 63
Radiallast (N) (kg) Mit Bremse 39 | 42 | 46 | 49 | 52 | 55 | 59 | 62 | 65 | 68
Passende Steuerungen
Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Max.Anzahlvon ~ Eingangs-  Strom- Referenz-
Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite

Bezeichnung Ansicht Modell Merkmale

s _mm PCON-CA-56PI-NP-00-0-00 | Positioniersteuerung iiber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-56PI-PN-00-0-00 | ausgertistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
ot PCON-CA-56PI-PLN-00-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; o siehe
RUBEIERE PCON-CA-56PI-PLP-0-0-01 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber Seite 48 41
g Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethemet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-56PI-A-0-0-0 ausgerlistet mit einem Hochlelstungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte ) .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) '\S/l'ggf &EE‘:
Mehrachs- T Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieB- Prospekt P I(t
Feldnetzwerk-Typ MSEP-C-0-~-A-0-0-0 bare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P rospe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A\* fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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R ‘ P 4 - R A 5 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausflihrung, abgewinkelter Motor, Achsbreite 52 mm, 24-V Schrittmotor

ik, RCP4 —RASR— 1 -4 [ ]-[J- P3 - [] —[]
tﬁ)nen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P:Schrittmotor, ~ 20:20mm 50: 50mm P3:PCON-CA N: kein Kabel Fir weitere
GroRe 420 12:12mm ¢ MSEP-C P Im Optionen siehe
6: 6mm  400:400mm l\?l gm Tabelle unten.
. (Schrittweite Lom . *DieSeitmotorlage
3: 3mm 50mm) XOO: Spezifizierte Linge ML oder ,MR" ist
ROIC: Roboterkabel immer anzugeben.
. . ions-Di indiakei *Werte bei Horizontal-Anwen-
[ Eingebautes Fuhrungssystem] | Korrelatmns Diagramme von Geschmndlgkyt und Zuladung dungaelenmitx Fung
Horizontal-Anwendung RCP4-RA5R mit PCON-CA Vertikal-Anwendung RCP4-RASR mit PCON-CA
"I Toas | Remfmedgettniel | > el
Steig.3 | . Kennlinien gelten fii |<enn|inien gelten fiir
60 ein |Ad|\sbet'|heb rl‘mt036.- 2 Steig. 3 einen Achsbefriebmit 0.3 G.
B 50 Horizontal -— o Vertikal
= =
D40 \ ol5
S \ \\Steigunge 5 \
B30 B
R 20 N eigung 6
Steigung 12 54 N .
16
10} \\5 Steig 20 - NS |;Steig.20
4 0 1 !

0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4-RASR mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-RASR mit MSEP-C
45 90

20 Steig:3 Kpn:,,“nipn fiir 5(619.3[‘5/12_ _ Kennlinien gelten furl
3 ‘ge.!ten bei Betrieb mit 02G, 1 2 einen Achgbetrieb mit 0,2 G.
§ - Steic'ung6 futSte|glun92(?m|t 0,:36 E’ Steig. 3 Vertikal
< 1+ = .
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei D55 Horizontal | gﬂJ
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betragt 1 G (*). Bei Erthéhung E 20|Steigung 1 3 \
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. = . 210 < 6
(*) Der spezifische Wert hangt ab von der angeschlossenen Steuerung und der R \ N Steigung
Bitte Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 10 3 5 ;
beachten J | (2) Ebenfalls hangen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 5 Stei _7{; 4 ‘?Ste\lgu'gz | Stelg. 20
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 ‘~0 =05
(Siehe Modellspezifikationen unten.) ) ) 0 100 200 300 400 500 600 700 O 100 200 300 400 500 600 700
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer verwendeten externen Fiihrung. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Steuerung MSEP-C
Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Steigung |Verwendete| Maximale Zuladung | Halte-| Hub . " g
Modell (mm) | Steverung | ool | Vertl g | et ()| (mm) Steigung (mm) | Verwendete Steuerung | 50~400 (50 mm-Schritte)
PCON-CA 6 15 PCON-CA 800
RCP4-RA5R-I-42P-20-[@]-P3-[@]-[@)]| 20 e 4501 56 20 " et
PCON-CA| 25 4
RCP4-RASR-1-42P-12-(D]-P3-[@-{@) | 12 Fygmre T3 T 93 so-400 - P;(S)EIPCCA ;gg
PCON-CA| 40 10 Sehrtien) -
RCP4-RASR-1-42P-6-[D]-P3-[@]-[@] | 6 e 200 TH0 ] 18 . PCON-CA 450
MSEP-C 250
PCON-CA| 60 20
RCP4'RA5R'I'4ZP'3"P3'_ 3 [wsepc | a0 [0 ] >7° 3 PCON-CA 225
Erkldrung der Ziffern  [®]Hub [@]Kabellinge [®]Optionen () gei Betrieb mit0,2G. MSEP-C u(i T
inheit: mm/s,
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Schubstange Edelstahlrohr @22 mm
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Schubstangen-Rotationsspiel +0,1 Grad
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssige Radiallast am Fuihrungskopf | siehe Seite 26 und 36
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Uberhangabstand am Fiihrungskopf | max. 100 mm
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10m) (*1) Der Wert in [ gilt bei Steigung 20.
R11 (11m) ~ R15 (15m) .
R16 (16m) ~ R20 (20m) Uberhangabstand am Fuihrungskopf (max. 100 mm)
) Radiallast am Fiihrungskopf
[
Name Code Seite Y ﬁ 1 ‘liﬂj[ \
Bremse B 8 b ; i - ]
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8 . '
Kabelaustrittsrichtung seitlich CJO 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Flansch FL 8
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML 8
Abgewinkelter Motor rechts MR 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Abstreifring SC 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber o
. unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

*1  SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.

*2 DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

¥4 Wird die Achse per Flansch an der Frontgehduseplatte montiert,
diirfen keine externen Krafte auf die Achse einwirken.
(Einzelheiten dazu siehe Seite 35.)

o~
.9
3y 315
£ g 22 _ " | 7.5 (iiber Flachkanten)
Referenzflache _g 2 ‘
08 5 2 22 =
n S| 4 gal — ]
b 7 H ‘ 23 ?m‘
I \ M10x1.25
o 4.5
Detailansicht von X Detailansicht
(Bohrloch und Referenzfliche) vonY
(28) Zulass. Biegeradius
des Kabelan- iy
schlusses: R50 L &
(32.5) Masseanschluss-Gewindg M3,
M6, Tiefe 12 (300) 20 116 (156) Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend)
2 gleic};er 90°-Abstand Hub 15 L
'CO " P -
Jo 45 K 275
3 3 4-M5, Tiefe 15
® o) ME||sE S| IME 1 ¥ ©
IS @
% ‘ - — - — |- o - - o
SNEN =K B ‘
e ® i @ | 6]
i T 1O
© . Langloch, Tiefe 5. F-g4.5, Bohrung, 98 Flachsenk 37 4
D-M4, Tiefe 7 (\?‘;g g;hme'ﬁfozgn) Tigfe445(()gé;22ﬁ?)erlizge;edn) e R
04H7, Tiefe 5.5
(vom Re:teuf\enboden) 1 N T Cx100P Eﬁs%
& % @ 4 & 0
T ey ———— — =]
4T @ & © 4+ &1 0 ‘ ‘
v ‘ J (Abstand|Passloch zu Langloch) i i
M Bx100P ! !
A 35 | |
18 G 36 ! Vo
| Schubstangen-Endmutter |
* Die Abmessung in () gelten
fur Modelle mit Bremse.
M Biegungsreferenzwerte RCP4-RA5R bei Radiallast B Abmessungen und Gewicht pro Hub
(Das Diagramm unten gibt die Last am Fiihrungskopf und die daraus
resultierende Stangenbiegung bei vertikalem Einsatz wieder.) Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
50 L 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531
. A 73.5 [123.5]173.5]223.5]273.5|323.5|373.5 | 423.5
1.8 v B 0 0 1 1 2 2 3 3
/v/ C o oo [ 1 [ 12123
16 _ D 4 | 4 [ 6 [ 6 [ 8 [ 8 [10]10
14 v F 4 4 4 6 6 8 8 10
. v/ G 127 | 177 | 227 | 277 | 327 | 377 | 427 | 477
E 1.2 v/ Hub (mm): J 18.5 | 68.5 | 118.5|168.5 | 218.5 | 268.5 | 318.5 | 368.5
=10 —— Home| K 153.5 | 203.5 | 253.5 | 303.5 | 353.5 | 403.5 | 453.5 | 503.5
g ’ /v =50 ) 735 [123.5] 735 |123.5] 73.5 | 123.5| 73.5 | 1235
2 0.8 v 100 N 35 85 135 | 85 135 | 85 135 | 85
=Y / e 150 Zuldssige statische Radiallast am Fiihrungskopf(N)| 65.6 | 51.2 | 41.7 | 349 | 29.8 | 25.7 | 22.4 | 19.7
. p | 200 Zuléssigedynam‘RadiaI-l Offset 0 mm 324 | 236 | 181 | 144 | 116 | 95 7.7 6.2
0.4 ——250 [ast am Fihrungskopf (N)| Offset 100 mm 256 | 19.7 | 157 | 127 | 104 | 8.6 7.1 5.7
0.2 —=300 Zul3ss. statisches Lastmoment am Filhrungskopf (Nm)| 6.6 | 52 | 4.3 3.7 3.2 2.8 2.6 2.3
: X 4 |30 Zuldss. dynam. Lastmoment am Fiihrungskopf (Nem)] 2.6 | 2.0 | 1.6 | 13 | 10 | 09 | 07 | 06
e gy ————— v—v |—v—400
0.0 Gewicht Ohne Bremse 21 | 24 | 26 | 29 | 32 | 34 | 37 | 40
0 10 20 30 40 50 (ko) Mit Bremse 23 2.6 29 3.1 34 | 37 39 | 42

Radiallast (N)

Passende Steuerungen
Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Max.Anzahlvon  Eingangs- ~ Strom- Referenz-
Positionierungspunkten _spannung  verbrauch seite

Bezeichnung Ansicht Merkmale

PCON-CA-42PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung iiber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);

Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
’ PCON-CA-42PI-PLN-0J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-42PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-0-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fir bis zu 8 anschlieBbare 3 punkte . .
PEA-Positionier-Typ | i MSEP-C-O-~-PN-0-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) &'ggs 5\‘22:
i ) PP . . . . .
Mehrachs- LT MSEP-C-O-~-A-0-0-0 Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlief- 256 Punkte Prospekt Prospekt

bare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung)
*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).

Feldnetzwerk-Typ




R ‘ P 4 - R A 6 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, abgewinkelter Motor, Achsbreite 61 mm, 24-V Schrittmotor

Jicsk, RCPa —RAR— | — seP —[ ][ J— P3 - [ —[]
tﬁ)nen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 56P: Schrittmotor, 24:24mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fir weitere
GroBe560  16:16mm ! MSEP-C P:1m Optionen sihe
8: 6mm  500:500mm oam Tf‘;?"i‘f”‘en'l
4: 3mm (Scl;g;:m?ne XOO: Spezifizierte Lange Mﬁ”?&?ﬁﬁkﬁ?;
ROIC: Roboterkabel immer anzugeben.

*Werte bei Horizontal-Anwen-
dung gelten mit ext. Fiihrung.

\Qerti kal-Anwendung RCP4-RA6R mit PCON-CA
0,

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung

[ Emgebautes FUhrunQSSYStem] I;Igrizontal-Anwendung RCP4-RAGR mit PCON-CA

i T T 1 'Kennlinien gelten fiir
jg st J"A einewe %%ﬁt@jﬁ G. 25 % Steig.4ﬂm:5—be"igﬁb mit 0.3 G.
6o | | steigung HcI)rizIontIaI— Saobrg Verdlel
250 \\ \\\ §‘1c_\ Steigung8
S 40 N B \\
230 AN elgengs J10fs—+
20 \‘ NN \ A\ Steigung 16
0 15 \\ | Steig. 24 5t \a \ Stelg:24
\i NS ° 2|

0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4-RA6R mit MSEP-C Vertikal-Anwendung RCP4-RAGR mit MSEP-C
60 30

[—Isteig/a  Kennlinien fiir Steig. 4/8/16 i ennlinien gelten fil
50122 o uglten bg.i Betr?eb gwi 102G 25 —S|t eigy 4 eineKn Achsbetriget') mit0]2G.
_ \\ fiir Steigung 24 mit03G.| _ \ V! ikal
2 40 teigurlg 8 | | 25 ertika
. . . . . . o \ i ' 1| o Steigung 8
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei 2 35 \ Horizonta =y Fs\ Eak 4
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (*). Bei Erhéhung 330 N[ Steigung 16 31 : \
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. = eia. 24 & \ \
(*) Der spezifische Wert héngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der N 20 n X 10
Bitte Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. N~ P B \ Steiguna 16
beachten (2) Ebenfalls hangen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 10 ° - Steig 214
von der jeweiligen an die RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 1 o 2 Tmﬂ
(Siehe Modellspezifikationen unten.) 0 100 200 300 400 500 600 700 O 100 200 300 400 500 600 700
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer verwendeten externen Fiihrung. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Steuerung MSEP-C

Modellspezifikationen
Ml Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell S(t'enigrunn)g \get:eﬁ:nmdne;e Hx;:rlnt:}?ll;z‘:ll:r:k::](l?g) kl;l:fltt(e’i) (l;lnl:s Steigung (mm) | Verwendete Steuerung | 50~500 (50 mm-Schritte)

PCON-CA 20 3 PCON-CA 800 <600>

RCP4-RA6R-1-56P-24-|(D|-P3-|®@)|- 24 182

wsepC | 18 | 30) 20 MSEP-C 600 <400>

PCON-CA 50 8

RCP4-RAGR-1-56P-16-(D]-P3-[@1-{@) | 16 Fcere Ta0 T3] 273 |s0-500 . PhifSJEN:éA igg
PCON-CA | 60 18 (in 30 mm- _

RCP4-RA6R-I-56P-8-(D]-P3-[@]-[Q] | 8 e T 50 s 547 |©™" . PCON-CA 420 <350>
PCON-CA 80 28 MSEP-C 210

RCP4'RA6R'I'56P'4"P3'_ 4 Twserc | 5500 |26 | 1024 3 PCON-CA 175

Erkldrung der Ziffern Hub [@]Kabellinge [@]Optionen () seiBetriebmit02G. LI 140

Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. (Einheit: mm/s)

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerolit C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Schubstange Edelstahlrohr @25 mm
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Schubstangen-Rotationsspiel +0,1 Grad
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssige Radiallast am Fuihrungskopf | siehe Seite 28 und 36
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Uberhangabstand am Fiihrungskopf | max. 100 mm
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

Roboterkabel

R06 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Bremse B 8
Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung seitlich CJO 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Flansch FL 8
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML 8
Abgewinkelter Motor rechts MR 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Abstreifring SC 8

27

(*1) Der Wert in [ ] gilt bei Steigung 24.

Uberhangabstand am Fiihrungskopf (max. 100 mm)

m—: >
[ o o \
/v J

Radiallast am Fiihrungskopf

s




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen (iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,

dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
Wird die Achse per Flansch an der Frontgehduseplatte montiert,

diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.

(Einzelheiten dazu siehe Seite 35.)

Q
vy @
£ 2 [305 "] 95 iberFlachkanten)
Ref I o 3
eference plane 80 5 gé @ @
¥ 53
< S35 = - — - —
[ <= ©
\ M14x1.5
Detailansicht von X Detailansicht ) IT /i
(Bohrloch und Referenzfléche) vonY -~ Zuliss. Bi di
28y | | Bl egeracs o
schlusses: R50 o
Masseanschluss-Gewinde M3,
(37) Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend)
(300) 2 148.5 (198.5)
4-M8, Tiefe 16 '
» gleicher 90°-Abstand __Hub 54 L
o ” 45 _3 K | 33 4-M6, Tiefe 14
ME||SE  SE||ME ,
= o) )] ® &) T &3
ov 2 =
G0 E o 1 bl : el
" OLOLC u _® | ) ® @ & 6 0
48
x /|5 (14) i
60 Y 7505 2-04H7, Tiefe 5.5 D-M5, Tiefe 9 F-04.5, Bohrung,
150 . (vom Rahmenboden) Mo, Tiete 28 Flachsenkung, Tiefe 4.5 (gegeniiberliegend)
- | 76 ‘ N ‘ Cx100P 20
: B
T\ | T T T
N = — TR Exomk Cwmas 7
TE% gk — _ _ =5 B L8 2 1
ﬁ 7. p— @ & 4 @ 0 ‘ ‘
Langloch, Tiefe 5.5 ! 4!
(va;r% S;hmelf\;oden) M Bx100P 5
TR A \ & |
J (Abstand Passloch zu Langloch) 35 | o
25 G 435 Schubstangen-Endmutter |
* Die Abmessung in () gelten
fur Modelle mit Bremse.
H Biegungsreferenzwerte RCP4-RA6R bei Radiallast B Abmessungen und Gewicht pro Hub
(Das Diagramm unten gibt die Last am Fiihrungskopf und die daraus
resultierende Stangenbiegung bei vertikalem Einsatz wieder.) Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
L 214.5|264.5 | 314.5 | 364.5 | 414.5 | 464.5 | 514.5 | 564.5 | 614.5 | 664.5
2.0 A 76 | 126 | 176 | 226 | 276 | 326 | 376 | 426 | 476 | 526
18 B 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4
i C 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4
1.6 D 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12
Hub (mm): F 6 6 6 8 8 10 10 12 12 14
—— Home G 146 | 196 | 246 | 296 | 346 | 396 | 446 | 496 | 546 | 596
——50 J 91 141 | 191 | 241 | 291 | 341 | 391 | 441 | 491 | 541
100 K 181.5]231.5 | 281.5 | 331.5 | 381.5 | 431.5 | 481.5 | 531.5 | 581.5 | 631.5
150 M 76 | 126 | 76 | 126 | 76 | 126 | 76 | 126 | 76 | 126
=¥= 200 N 30 80 | 130 | 80 | 130 | 80 | 130 | 80 | 130 | 80
—o—250 Zulassige statische Radiallast am Fiihrungskopf(N) | 112.7 | 91.5 | 76.7 | 65.7 | 57.2 | 504 | 44.8 | 40.2 | 36.2 | 32.7
—=300 Zulissige dynam. Radial- | Offset 0 mm 49.0 | 374 | 299 | 245 | 204 | 17.1 | 145 | 123 | 103 | 86
——350 [astam Fihrungskopf(N] _ Offset 100mm 387 | 31.0 | 255 | 214 | 181 | 154 | 132 | 112 | 95 | 80
—v—400 Zuldss statisches Lastmoment am Fiihrungskopf(Nem) | 11.4 | 9.3 7.9 6.8 6.0 54 | 49 4.5 4.1 3.8
;‘gg Zuliss.dynam. Lastmoment am Fihrungskopf(Nem) | 3.9 | 3.1 | 25 [ 21 [ 1.8 [ 1.5 [ 13 [ 11 [ 1.0 | 08
0= Gewicht Ohne Bremse 39 | 42 | 45 | 48 | 5.1 55 | 58 | 6.1 64 | 6.8
0 0 20 30 40 50 (kg) Mit Bremse 44 | 47 | 50 | 53 | 56 | 60 | 63| 66| 69 |73
Radiallast (N)
Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

Ansicht

Bezeichnung

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von

Eingangs-

Strom-

Referenz-

Positionierungspun

kten spannung

verbrauch

seite

s _mm PCON-CA-56PI-NP-00-0-00 | Positioniersteuerung iiber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-56PI-PN-00-0-00 | ausgertistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
ot PCON-CA-56PI-PLN-00-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; o siehe
RUBEIERE PCON-CA-56PI-PLP-0-0-01 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber Seite 48 41
g Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ J PCON-CA-56PI-A-0-0-0 ausgerlistet mit einem Hochlelstungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte ) .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-0 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) '\S/l'ggf &EE‘:
Mehrachs- LT Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlief- Prospekt P I(t
Feldnetzwerk-Typ MSEP-C-0-~-A-0-0-0 bare Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P rospe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A\* fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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- RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit,
Achsbreite 52 mm, 24-V Schrittmotor

Jichi, RCPACR—SASC— | — 42P - (1-[J1- P3 - [ —-[1

tionen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P: Schrittmotor, 20:20mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe420  12:12mm 2 MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge (@ 8002800'.0'.“ I\S/lgm Tabelle unten.
3: 3mm (Sc?grt\’t‘;v’slte XOIC: Spezifizierte Lénge

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4CR-SA5C mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4CR-SASC mit PCON-CA

25 14 — T T
ennlini/er} ‘L]rStllii- Kenhllr;l/%rj1fl21r5t>l-
Steigung 3| ngen 3/6/12 gelten 12 gungen 3/6/12 gelten.
pl] Kt L b Ber iebnit%;ae:— bei BEtrieb‘nitOBG.
_18 teigung 6 10 - 1
s Horizontal | 2, Steigung 3 Vertikal
g \ 2,
10 Steig12— Steig 20 (oei — .3 Steig-6
= [os Q Betrieh mit03G)| = , 5\
N ' i N R [2s \__seig 12 g Lo L
2 X \ N
. P P T N Betriebmit 0,5 G
0 Stel$.20(lie| Bellneb mit 05 G) "N__L1 0 T 05

0 200 400 600 800 10001200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung PCON-CA Geschwindigkeit (mm/s)

Horizontal-Anwendung RCP4CR-SA5C mit MSEP-C  Vertikal-Anwendung RCP4CR-SASC mit MSEP-C

18 Kernlinien'gelten Lﬁr 12 Kenplinien 'gelten tr
16 S.iy.3—'einenhchsbeltriebm|0,'3ﬁ: 10 Steigung3 | einen Achsbetrieb mit 0,2 G.
BRLIE — . \ .
2n k\ Steig.6——— Horizontal -| £'g Vertikal
210l —L\C 2| |
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei S g 9 3 6 st
einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung B R ks m telgungc6 .1
der Beschleunigung sinkt die Zuladung. SR Stelg: R4 \ teig 12
Bitte (*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 4 Steig: 20 25
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl” auf S. 37 bis 40. 2 T~ 2 05 1 Steidung 20
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 | 0 - ?
von derjeweiligen'an d'ie RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 O 200 400 600 800 1000 1200
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Steuerung MSEP-C
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Stelgung Venwendete| MaximaleZuladung | Hub Steigung| Venwendete | 50~450| 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | Ansaug:
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm)"| Steuerung {Somm<chitte] (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | Ni/min)
PCON-CA 65 1 PCON-CA | 1440 <1280> | 1225 | 1045 | 900 | 785 | 690 | 610
RCP4CR-SA5C--42P-20-|(D|-P3-|@)- 20 ;
MSEP-C 4 05 20 MSEP-C 960 900 | 785 | 690 | 610 80
PCON-CA 9 25
X 4 -12-|D]-P3-[@)]- . PCON-CA| 900 | 795 | 665 | 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCPA4CR-SA5C--42P-12-[(D]-P3 12 e 2 50300 12 [ 7 | 50
N Ch P P [y MSEP-C 600 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCP4CR-SASC-42p-6-[(D]-P3-[@]-[®] | 6 Yoxe 5 ——| Schiten) g [PCONCA| 450 | 395 | 335 | 285 | 245 | 215 | 185 | 165 20
MSEP-C 300 285 | 245 | 215 | 185 | 165
PCON-CA 20 12
RCP4CR'SA5C'I'42P'3"P3' 3 MSEP-C 16 10 3 PCON-CA| 225 ‘ 195 ‘ 165 | 140 | 120 | 105 | 90 | 80 15
R . R i o MSEP-C 150 140 | 120 | 105 | 90 | 80
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge [®]Optionen  # BeiBetrieb mit0,2G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, R —
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) | £0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Zuléss. dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
X16 (16m) ~ X20 (20m) Auskragung max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Schmiermittel wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Spindel/Fiihrung)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~ R15 (15m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 20. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Zulassige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen________________________________| Ma Mb Me Va Me
Name Code Seite h
Bremse B 8

Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung rechts CR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Absaugrohrverbindung rechtsseitig VR 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Interetseite herunterladen.

"

www.eu.robocylinder.de

SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.

*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

57.5

2-4¢H7,Tiefe6 155 9 155  4-M4,

Tiefe 9

(300)

Referenzflache J® R [ ‘
A TR ® B
T gas — Zulassiger Biegeradius
o % @ | 19 £0.02 des Kabelanschlusses: R50
(=1
Detailansicht von X £y
(Bohrloch und Referenzflache) 9os
<8
2
el
=
Offset-Referenzposition L
fur das Ma/Mc-Moment K 98(138) Absaugrohranschluss:
32 20, Hub 90 21 gegentiberliegende Seite
20 |6 )
; l i l . :AE St Drehbereich Absaugrohranschluss St M?E Absaugrohranschluss: Standard
| oo
8 : Gl AT E— o g
g @\ﬁ ® i
@ "'@‘ = e | o
50 Masseanschluss-Gewinde M3,
(940) 22. i iiberli
X 52 18.9)] 32 335\69 Tiefe 6 (auch gegeniiberliegend) * Absaugrohr-AuBendurchmesser: @6
H-Langloch, Tiefe 5.5 2-04H7, Tiefe 5.5 F-04.5, Bohrung
D-M4, Tiefe 7 (vom Rahmenboden) (vom Rahmenboden) 28 Flachsenkung, Tiefe 4.5 (gegeniiberliegend)
o © Bx100P \ 5)
A 2 9
* L1~ g ] T * Die Abmessung in () gelten
A / [ = i @ =5 @ W éj 0 fr Modelle mit Bremse.
\ e ————————% 1 |
H v @ & @ & @J i
Detailansicht f f f
vonY v ‘ Cx100P ‘ 50 20 ‘
J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 62
7 G 106 (146) |
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L [ Ohne Bremse 279 | 329 | 379 | 429 | 479 | 529 | 579 | 629 | 679 | 729 | 779 | 829 | 879 | 929 | 979 | 1029
| Mit Bremse 319 | 369 | 419 | 469 | 519 | 569 | 619 | 669 | 719 | 769 | 819 | 869 | 919 | 969 | 1019 | 1069
A 73 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
D 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
G 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
J 0 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
K 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631 | 681 | 731 | 781 | 831 | 881 | 931
Gewichtf Ohne Bremse 1.5 |16 | 1.8 | 1.9 | 2.1 22 | 24 | 25 | 26 | 28 | 29 | 31 32 | 34 | 35 | 37
(kg) Mit Bremse 1.7 | 1.9 | 20 | 21 23 | 24 | 26 | 27 | 29 | 30 | 32 | 33 | 35| 36 | 37 | 39

Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

! ) Max.Anzahlvon  Eingangs- ~ Strom- Referenz-
Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite
PR = PCON-CA-42PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung tber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-42PI-PLN-[J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ 4 PCON-CA-42P-A-0-0-00 | o o geristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte . .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-00 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) JEE‘; &'gg‘:
1 . -
Mehrachs- T Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieB- Prospekt P Kt
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | e Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P 1OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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- RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit,
Achsbreite 58 mm, 24-V Schrittmotor

Jichi, RCPACR—sA6C — | — 42P - (1-[J1- P3 - [ —-[1

tionen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 42P: Schrittmotor, 20:20mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe420  12:12mm 2 MSEP-C P:1m Optionen siehe
Ge (@ 8002800'.0'.“ I\S/lgm Tabelle unten.
3: 3mm (Sc?grt\’t‘;v’slte XOIC: Spezifizierte Lénge

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCPACR-SA6C mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4CR-SA6C mit PCON-CA

30— i far Sl 14 T T T T
Steigung 3 Ker{nllm n fir Stei- Steigung 3 Kennlinjen fiir Stei-
2% ungen 3/6/12 gelten| 12 gungen3(6/12 gelten|
\Steigu196 Ibei BfetrieHI mit43G. 0 be| Betrieb mit 0,3 G.
CL Horizontal | Vertikal
=< 8
o \ =38
cl5 - ] o
= €912 g 0(hei | S 6 :
<10 Betriebmit03G){ B , 5\ teigung 6
N 59 ; [~ Enzz.s A\Ste19. 12 steig. 20 {bei
. o) 7 [N Betrigb mit0,5G)
Stelgi20(b|e| Betllebml|t0,5 A N 0 T 3 05
0 200 400 600 800 10001200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Steuerung PCON-CA

Horizontal-Anwendung RCPACR-SA6C mit MSEP-C  Vertikal-Anwendung RCPACR-SA6C mit MSEP-C

20 " T—1 T 12 — o
Steigung3 |  Kennlinien gelten fiir . Kenhlinien gelten fiir
131—0‘\ d einen%ch_rkg'sbe rieb_m_"|lt-0_3_G_. Steigung 3 einenﬁchsbet?‘reb mit0,2G.
16 i J t— ,JU \ Vertikal
B @%“1””‘16 Horizontal | 5
\a 12 13 g \
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei S 10fgs S 6
WWe einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (*). Bei Erhohung R Steig 12N k] 5—\\ Steigung 6
£y s der Beschleunigung sinkt die Zuladung. 2 6 - J A4 \\
Bitte (*) Der spezifische Wert hdngt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 4 Steig-20 25| Steig. 12
beachten Spindelsteigung de‘rAchse‘ Einzelheiten siehe,,Modellguswahl”aufs. 37 bis 40. ) 2 05 ~ Steig. 20
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 -
von derjeweiligen'an d}ie RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 00 200 400 600 800 1000 1200
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit (mm/s) Steuerung MSEP-C Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Steigung Verwendete| Maximale Zuladung | Hul Steigung| Venwendete | 50~450| 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | Ansaug-
(mm) | Steverung | Horizontalkg) | Vertkalkg) | (mm) (mm)”| Steuerung [sommchite) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | Nimin)
PCON-CA 10 1 PCON-CA | 1440 <1280> | 1230 | 1045 | 905 | 785 | 690 | 615
RCPACR-SA6C--42P-20-|D|-P3-|@)- 20
MSEP-C 6 05 20 MSEP-C 960 905 | 785 | 690 | 615 80
PCON-CA 15 25
X | -12-|D]-P3-[@)]- . PCON-CA| 900 | 795 | 670 | 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCPACR-SAG6C-1-42P-12-[()]-P3 12 Pt T o T2 sos00 - [ 75 | 5
bCONCA - : sy MSEP-C 600 570 | 490 | 425 | 375 | 330
RCP4CR-SAGC--42P-6-[(D]-P3-[@]-[®] | 6 Yoxe s ——| Schiten) g [PCONCA| 450 | 395 | 335 | 285 | 245 | 215 | 185 | 165 20
MSEP-C 300 285 | 245 | 215 | 185 | 165
PCON-CA 25 12
RCP4CR'SA6C'I42P'3"P3' 3 MSEP-C 19 10 3 PCON-CA| 225 ‘ 195 ‘ 165 | 140 | 120 | 105 | 90 | 80 15
R . R i o MSEP-C 150 140 | 120 | 105 | 90 | 80
Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge [®]Optionen  # BeiBetrieb mit0,2G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, R —
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) | £0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
X16 (16m) ~ X20 (20m) Auskragung max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Schmiermittel wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Spindel/Fiihrung)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10m) Zuléss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~ R15 (15m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 20. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Zulassige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen________________________________| Ma Mb Me Va Me
Name Code Seite h
Bremse B 8

Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung rechts CR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Absaugrohrverbindung rechtsseitig VR 8
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Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de .

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

2-¢5H7, Tiefe6 195 _2119.5 4-M5, Tiefe 9 2 (300) (3
Referenzfliche ’j
28 n ® B ® @ |
< ol — _ _ _ _ © _ 1 )
0 t () I © -
3 © B e &8 ) |
t
! I~ Zulassiger Biegeradius
/P 04.5 0 @ g 324002 = ‘ @ des Kabelanschlusses: R50
Detailansicht von X < o)
(Bohrloch und Referenzfliche) =25
£%
3
el
=<
Offset-Ref iti L
set-Referenzposition
fur das Ma/Mc-Moment K 98(138) Absaugrohranschluss:
39 18 Hub 115 18.5 gegeniiberliegende Seite
8 : 23 i 8 SIE‘ E Drehbereich Absaugrohranschluss ?“ﬁi Absaugrohranschluss: Standard
B L ®
I i —--¥ w ‘ i
2 \ 0
ol T o [ N : :
Bk - i =
® @ — H g
56 L Masseanschluss-Gewinde M3,
X (040) 225> \ Tiefe 6 (auch gegentiberliegend
58 189 | 3 33 (auch geg gend) * Absaugrohr-AuBendurchmesser: 6
H-Langloch, Tiefe 5.5
(vom Rahmenboden) F-04.5, Bohrung
D-M5, Tiefe 9 28 Flachsenkung, Tiefe 4.5 (gegentiberliegend) E-04H7 Tiefe 5.5
~ Bx100P \ (vom Rahmenboden) * Die Abmessung in () gelten
s S = = fiir Modelle mit Bremse.
So ; T
g —= T % = &=/}
A R P - - - —— - —F - -
\ / 0 ) © 4 ® & © g
Detailansicht ‘ X100 ‘ 2
vonY Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 75 25
7 G 106 (146)

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 [ 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L |_OhneBremse [299.5/349.5399.5(449.5]499.5]549.5/599.5649.5] 699.5 | 749.5799.5| 849.5|899.5949.5[ 999.5| 10495
| MitBremse 339.5(389.5439.5 489553955895 639.5 | 689.5 | 739.5 | 789.5 | 839.5 | 889.5 | 939.5 | 989.5| 10395 | 10895
A 0 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 | 0 | 1 1122 [ 3341415157161 6]7
C 1 1T | 2 | 2 | 3| 3| 445516677 8]s
D 4 | 6 | 6 | 8 | 8 [ 10| 10 12| 12| 14 | 14 | 16 | 16 | 18 | 18 | 20
E 2 | 3333333333333 3]3
F 4 | 4 | 6 | 6 | 8 | 8 |10 10| 12| 12| 14 | 14 | 16 | 16 | 18 | 18
G 186.5] 236.5| 286.5| 336.5 | 386.5| 436.5 | 486.5 | 536.5 | 586.5 | 636.5 | 686.5 | 736.5 | 786.5 | 836.5| 886.5| 936.5
H 0 | 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
J 0 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
K 201.5|251.5]301.5|351.5|401.5] 451.5| 501.5| 551.5| 601.5| 651.5| 701.5| 751.5| 801.5| 851.5| 901.5| 951.5
Gewichil  Ohne Bremse 20| 21| 23|24 26|27 293032343537 ]38]40] 41/ 43
(ko) | Mit Bremse 22| 23| 25| 26| 28| 30| 313334363739 41| 42| 44| 45

Passende Steuerungen

Achsen der RCP4-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.

! ) Max.Anzahlvon  Eingangs- ~ Strom- Referenz-
Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite
PR = PCON-CA-42PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung tber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-42PI-PN-00-0-0 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-42PI-PLN-[J-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-42PI-PLP-[J-0-00 | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-42PI-A-0-0-00 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte . .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-00 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) JEE‘; &'22;
1 . -
Mehrachs- T Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieB- Prospekt P Kt
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | e Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P 1OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).
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- RoboCylinder-Reinraumtyp, Schlitten-Ausfiihrung, gekuppelte Motoreinheit,
Achsbreite 73 mm, 24-V Schrittmotor

Jicki, RCPACR—SA7C — 1 — 56P - (1-[J1- P3 - [ —-[1

tionen Baureihe —  Typ  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub  — Passende Steuerung —  Kabelldnge — Optionen
I: Inkremental ~ 56P: Schrittmotor,  24:24mm 50: 50mm P3: PCON-CA N: kein Kabel Fur weitere
GroBe 5601 16:16mm 2 MSEP-C P:1m Optionen siehe
8 @ 800: 800mm I\S/lgm Tabelle unten.
4: 4mm (ch{;gx'te XOO: Spezifizierte Lange

ROIC: Roboterkabel

H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Horizontal-Anwendung RCP4CR-SA7C mit PCON-CA  Vertikal-Anwendung RCP4CR-SA7C mit PCON-CA

50— 30
4 Steigung 4 | Kg\nllnien g'elten fir - Iﬂennlinlen gelten fiir
0 \ Steig,8 einen Acshetrieb mit03G.| 5512 = N94 | einen Achsbetrieb mit 0,3 G.
I I :
53 N\ Horizontal{ Vertikal
=30 . o 1\‘
o \ \Steigung 16| =
c 25 \ \ gﬂS
30 N = \ Steigung 8
K RN 210 !
5] 15 Steig-24 % =9
10 - ; N - N 5 Steigung 16
5 55 Steig.24
0 K 0 [2 [ !
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Steuerung PCON-CA

Horizontal-Anwendung RCPACR-SA7C mit MSEP-C  Vertikal-Anwendung RCP4CR-SA7C mit MSEP-C

45 16
Steiguhg 4 Tennlinien fir Steig. 8/16/24 igy enn(inien,gelten fif
40 gelten bei Betfiebmit03G, | 14['° clayng 4 eine* n A<513ben;':'?ebe 0261
e ;3 Seig 8| U e'gungﬁm't 0|2 G 3,12 Vertikal
5 \ Horizontal | 510
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (bei B N \S igung|16 _§ 8 o
WWe einigen Modellen 0,2 G). Die max. Beschleunigung betrégt 1 G (¥). Bei Erhohung B 2 “ N £ \i9ung 8
£y s der Beschleunigung sinkt die Zuladung. 215 R =\
Bitte (¥) Der spezifische Wert hangt ab von der angeschlossenen Steuerung und der 10 N - 4P Steig. 16 -
beachten Spindelsteigung der Achse. Einzelheiten siehe ,Modellauswahl* auf S. 37 bis 40. 5 N teig. 24 2 . i Steig. 24
(2) Ebenfalls hédngen die maximale Zuladung und die maximale Geschwindigkeit 0 |\ 15 0 15 "\\0,5 il
von derjeweiligen'an d}ie RCP4-Achse angeschlossenen Steuerung ab. 0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
(Siehe Modellspezifikationen unten.) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Steuerung MSEP-C

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Steigung| Verwendete| Maximale Zuladung Hub Steigung| Verwendete| 50~450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 |Ansaus-
Modell (mm) | Steverung [Horuontl ) | Veralligl | (mm) (mm) | Steverung [sommchice| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | oimin
PCON-CA 20 3 PCON-CA 1200 1155 | 1010 | 890 | 790
RCPACR-SA7CH56P-24-[D]-P3-[@-(@) | 24 ~yeme T35 T30 2% e T, i %0
¥ c6p16-lMl-P3-[@)]- PCON-CA | 40 8 PCON-CA 980<840> 865<8405| 750 | 655 | 580 | 515
RCPACR-SA7C--56P-16-[()]-P3 16 Frstoe T3 T30 50000 16 [T \560 [ 750 | ] 70
PCON-CA 45 16 | (n50mm- .
RCP4CR—SA7C»I—56P—8——P3—— 8 e o o] Schiten g PCON-CA 490 ‘ 430 ‘ 375 ‘ 325 ‘ 20 | 25 |
PCON-CA e % MSEP-C 280 255
RCPACR-SA7C--56P-4-[@]-P3-[@)] 4 Twserc | @00 | 130 4 [PONcA 245<210> [nsai] 185 [ 160 | 145 | 125 30
MSEP-C 140 125
Erklarung der Ziffern [@Hub Kabellange [®]Optionen  # BeiBetrieb mit0,2G. Die Werte In < > gelten far Vertkal-Betrieb, T —
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) | £0,02mm [+0,03mm]
M (5m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Zuléss. dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 13,9 Nm, Mb: 19,9 Nm, Mc: 38,3 Nm
X16 (16m) ~ X20 (20m) Auskragung max. 230 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Schmiermittel wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Spindel/Fiihrung)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Reinraumklasse 1SO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)
Roboterkabel R06 (6m) ~ R10 (10m) Zuldss. Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R11 (11m) ~ R15 (15m) (*1) Der Wert in [] gilt bei Steigung 24. (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km.
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Zulassige
Richtung des zuldssigen Lastmoments L Auskragung
|__optionen________________________________| Ma Mb Me Va Me
Name Code Seite h
Bremse B 8

Kabelaustrittsrichtung oben ar 8
Kabelaustrittsrichtung rechts CR 8
Kabelaustrittsrichtung links CJL 8
Kabelaustrittsrichtung unten CJB 8
Umgekehrte Referenzposition NM 8
Absaugrohrverbindung rechtsseitig VR 8
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber o
. unsere Interetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an.
*2  DerSchlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

. 2-05H7, Tiefe 10 20 20 20 4-MS5, Tiefe 10 20 (300) (13)
Referenzflache === ﬂ
u"} 095 ® T uuu;; @j ®
[@ B B . _ O %
o TR lo ) o ]
f © B0 o o
|
' 06 = Zulassiger Biegeradius
a @ § 32002 J @ des Kabelanschlusses: R50
Detailansicht von X £ 0 50
(Bohrloch und Referenzflache) Q25
32
=9
2
e}
<
L
Offset-Referenzposition
fiir das Ma/Mc-Moment K 133 (183) Absaugrohranschluss:
48 205 Hub 128 0 gegeniiberliegende Seite
8 F32/1 8 3 Drehbereich 3 Absaugrohranschluss: Standard
i M Ma SE Absaugrohranschluss SE WIE
A [EamaYd |
m
° <~ — M
~E ol e\ ® N '
n —— =5
© © i JE]]}EEDD 1
71 9} Masseanschluss-Gewinde M3, GJ 61 L@
X 73 (25.5) 20 (046) 4325L Tiefe 6 (auch gegentiberliegend) =T <
' - * Absaugrohr-AuBendurchmesser: 28
H-Langloch, Tiefe 5.5 F-@6, Bohrung
D-M5, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 29.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 (gegentiiberliegend)
~ E-04H7,Tiefe 6
go 5 @ / / Bx100P / (vom Rahmenboden) * Die Abmessung in () gelten
I [ = ‘ s fir Modelle mit Bremse.
£ e e
(\y |t p—-— - — - +— - - —— -
</ © & © b © < g
Detailansicht
vonY L Cx100P J{SO
Y J (Abstand Passloch zu Langloch)
A 80 25.5
10 G 143.5 (193.5)

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L [ Ohne Bremse 352.5/102.5[452.5]502.5]552.5|602.5|652.5|702.5|752.5|802.5|852.5|902.5]|952.5|1002.5[1052.5/1102.5]
[ Mit Bremse 402.5|452.5|502.5|552.5|602.5|652.5|702.5|752.5|802.5|852.5|902.5 | 952.5 [1002.5[1052.5[1102.5[1152.5
A 0 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
C 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
[F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
G 199 | 249 | 299 | 349 | 399 | 449 | 499 | 549 | 599 | 649 | 699 | 749 | 799 | 849 | 899 | 949
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
J 0 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485 | 485 | 585 | 585 | 685 | 685 | 785
K 219.5]1269.5|319.5]369.5| 419.5|469.5|519.5| 569.5| 619.5| 669.5| 719.5| 769.5| 819.5| 869.5| 919.5| 969.5
Gewich  Ohne Bremse 34| 36 | 38| 41| 43 | 46 | 48 | 51 | 53 | 56 | 58 | 60| 63 | 65 | 68 | 7.0
(kg) Mit Bremse 39 | 41 43 | 46 | 48 | 5.1 53 | 56 | 58 | 6.1 63 | 65| 68| 70| 73| 75

Passende Steuerungen
Achsen der RCP4-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Anwendungen entspricht.
Max.Anzahlvon  Eingangs- ~ Strom- Referenz-

Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten spannung  verbrauch seite
PR = PCON-CA-56PI-NP-00-0-0 | Positioniersteuerung tber Ein-/Ausgabe-Signale (PEA-basiert);
Positionier-Typ PCON-CA-56PI-PN-0-0-0] | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber 512 Punkte
f PCON-CA-56PI-PLN-[1-0-01 | Steuerung via Pulsfolgen einer externen Ausgabeeinheit; siehe
PR PCON-CA-56PI-PLP-[J-0-0J | ausgeriistet mit einem Hochleistungstreiber - Seite 48 41
- Unterstiitzt bis zu 7 wichtige Feldbus-/Industrial Ethernet-Netzwerke;
Feldnetzwerk-Typ . PCON-CA-56PI-A-0-0-0 ausgeristet mit einem Hochleistungstreiber 768 Punkte | DC24V
Mehrachs- MSEP-C-00-~-NP-00-0-00 | PEA-basierte Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieBbare 3 Punkte . .
PEA-Positionier-Typ MSEP-C-00-~-PN-00-0-00 | Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) JEE‘; &'22;
] - 5
Mehrachs- T Feldnetzwerk-fahige Positioniersteuerung fiir bis zu 8 anschlieB- Prospekt P Kt
Feldnetzwerk-Typ WSEP-C-L-~-A-00-0 | e Achsen (ohne Hochleistungstreiber-Unterstiitzung) 256 Punkte P 1OSPe

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , A" fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, ML, EC, EP oder PT).

34



PR rROBRO ’

C CYLINDER

 Montage von Schubstangenachsen |

AuBere Kraft

Bei der Montage der Achse an der Stirnseite oder optional mit einem X
Flansch durfen keine duBeren Kréfte auf die Achse wirken. Au3ere Krafte [ ‘

kénnen zu Fehlfunktion oder Schiden an Teilen fiihren. Wenn duBere WEQ‘

|

—J—.

Krédfte an der Achse angreifen oder die Achse z.B. mit einem kartesischen
Roboter kombiniert wird, sind die Montagebohrungen am Rahmenboden <Spezifikation mit Flansch>
der Achse zur sicheren Befestigung zu verwenden. I

..................................................................................... . | n ]

Fir den Fall, dass die Achse horizontal eingebaut und liber einen Flansch
gesichert wird (bzw. bei der Seitmotor-Ausfiihrung tGber die Montage-

bohrungen fiir die Bremse), auBBerdem keine dueren Krafte auf die Achse
wirken, ist eine Rahmensockelstiitze gemaR rechter Abbildung zur Aufnahme :!{
der Achse zu verwenden.

<Spezifikation mit Seitmotor> =
= 1| ‘

Rahmensockelstiitze

g
0
3
)
=3
8
2 X AuBere Kraft
=
I 4
df——1

[ Model Ia uswa h I (Korrelogramm von Schubkraft und Stromgrenzwert) ]

Bei Schubbewegungen kann die Schubkraft im Bereich von 20% bis 70% (iber die Anderung des Stromgrenzwertes der
Steuerung eingestellt werden. Die maximale Schubkraft ist modellabhangig. Deshalb muss die erforderliche Schubkraft
mit Hilfe der untenstehenden Tabelle Gberpriift und ein geeigneter Typ fiir den geplanten Einsatz ausgewahlt werden.

Flr Schubbewegungen mit einer Schlittenachse ist der Stromwert flr die
Schubkraft so zu begrenzen, dass das Gegenkraftmoment, das von der /
Schubkraft erzeugt wird, nicht 80% des Nennmoments (Ma; Mb) gemal3
Katalogangabe Ubersteigt. Zur Veranschaulichung der Momentenberech-
nung kann der Wirkpunkt des Filhrungsmoments aus der Abbildung rechts
entnommen werden. Bei der Berechnung des erforderlichen Moments
ist der Versatz des Wirkpunktes der Schubkraft zu beriicksichtigen.

SA5C: h=39mm
SA6C: h=40mm
SA7C: h=43mm

Bitte beachten Sie: Wenn eine zu hohe Kraft wirkt, die das Nennmoment
Ubersteigt, kann die Flihrung beschadigt und die Lebensdauer verkiirzt
werden. Gleichermalen ist ein ausreichender Sicherheitsfaktor bei der Festlegung der Schubkraft zu berticksichtigen.

Berechnungsbeispiel:

Wenn eine RCP4-SA7-Achse im Schubbetrieb mit 100 N arbeitet, die an der

rechts abgebildeten Stelle wirkt, wird das auf die Fihrung wirkende Moment =
Ma berechnet zu: (43+50) x 100 =9300 Nmm =9,3 Nm .

Da das Nennmoment Ma der RCP4-SA7-Achse 13,9 Nm betragt, errechnet sich
das wirkende Nennmoment zu: 13,9x 0,8 =11,12 > 9,3 . Die Achse kann also
mit diesem Wert betrieben werden.

|
&

IS

Wenn ein Mb-Moment wahrend einer Schubbewegung auftritt, wird das Moment aus der Léange der Auskragung
errechnet. Dabei darf das berechnete Moment 80% des wirkenden Nennmoments nicht tiberschreiten.

Die unten stehenden Diagramme stellen nur Richtwerte dar.
Korrelogramme von Schubkraft und Stromgrenzwert Die Kurven kénnen geringfligig von den Istwerten abweichen.
SA5C/SA6C/RA5C SA7C RA6C
400 800
= 350 v = 700 1200
z P z Z P
& 300 - 7 & 600 o ) &= 1000
© eigung © elgun ;
% 250 qupg > A % 500 gling % 800 Steigu }
T 200 4 T 400 - 5 600 “T—Steigung 8
:\“:’ 4/ stdigun :\":’ / Stei ung// £ L~ @/
& 150 & 300 = = 400 7 Steigung 16
g v Steigung 12 S / e T E ]
£ 100 £ 200 — gung 2 200 = ——
¥ 50 © 100 — A o =t Steiqung 24
1 - — n
o — teigung 20 0 ] Steigung 24 0 10 20 30 40 50 60 70 80
0 10 20 30 40 50 60 70 80 0O 10 20 30 40 50 60 70 80 Stromgrenzwert (%)
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
4 ar . ; N\
@ Das Verhiltnis von Schubkraft und Stromgrenzwert ist nur als Richtwert zu betrachten.
Die Kurven kénnen geringfligig von den Istwerten abweichen.
A Einsatzhinweise [ ] Liegt der Stromgrenzwert unter 20%, dann kann die Schubkraft schwanken. Deshalb muss der Stromgrenzwert
mindesten 20% betragen.
@ Die Kurven basieren auf einer Verfahrgeschwindigkeit von 20 mm/s wahrend der Schubbewegung.

. J
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| RCPA4 serie

[ MOdel Ia uswa h I (Bestimmung der zuldssigen Last bei der Schubstangenausfiihrung) J

Die Schubstangenausflihrung hat eine eingebaute Fiihrung, sodass auftretende Lasten bis zu einer bestimmten Gré3e ohne
zusdtzliche externe Fiihrung von der Schubstange bewaltigt werden kénnen. Falls unter den geforderten Betriebsbedingungen
die zuldssige Last Uberschritten wird, ist eine exerne Flihrung anzubringen.

M Zuldssige Lastmasse fiir RCP4-RA5C1/6L], horizontal montiert

[Horizontale Montage in Oberlage] [Horizontale Montage in Seitenlage]
Offset-Abstand Offset-Abstand
dx dx
Last Last
m m

Uberhang-Abstand Uberhang-Abstand
dz dz dx dz dz dx

FCH HRCn

<Offset: 0 mm/ Uberhang: 0 mm> <Offset: 0 mm/ Uberhang: 50 mm> <Offset: 0 mm/ Uberhang: 100 mm>

2 2 s 2

§ 4 [ 8- RCP4-RA5, alle Steig. § 4 =B~ RCP4-RAS5, alle Steig. E 4 -8~ RCP4-RAS5, alle Steig.|

2 \\ | ~e= RCP4-RA6, alle Steig. 2 N | ~e= RCP4-RA6, alle Steig. 2 | —e= RCP4-RA6, alle Steig.

E 3 £ 3 < E 3

8 5 . LAY ™~ 5,

S 1 — =3 T T~ ~— > ] —u 1

2 2 2

8 — 8 —s B

S S S

0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500

Hub (mm) Hub (mm) Hub (mm)

_ <Offset: 100 mm/ Uberhang: 0 mm> __ <Offset: 100 mm/ Uberhang: 50 mm> <Offset: 100 mm/ Uberhang: 100 mm>

L2 s 2 s 2 s

o 4 @~ RCP4-RA5, alle Steig. 2 4 -m= RCP4-RA5, alle Steig. E 4 @~ RCP4-RAS5, alle Steig.|

é | =e= RCP4-RA6, alle Steig. § | =e= RCP4-RA6, alle Steig. é | =e= RCP4-RA6, alle Steig.

£ 3 £ 3 E 3

2 ) ~ 5, 8,

k= ~—~—, - S — Y T ey P

a1 —a 1 0 2 7 Z ' —

=} =] 0 _3 0

N0 100 200 300 400 500 N o 700 200 300 400 500 N Yo 700 200 300 400 500
Hub (mm) Hub (mm) Hub (mm)

Bedingungen fiir die Berechnung der zuldssigen Last: Die Lastmasse gilt fr eine angenommene Lebensdauer der Fiihrung von 5000 km und unter Berticksichtigung der auftretenden
Momente bei einer Beschleunigung von 1 G und einer Geschwindigkeit von 500 mm/s.

M Zuldssige Lastmasse fiir RCP4-RA5L1/6L], vertikal montiert

[Vertikale Montage] o " :
<Zulassige Lastmasse fiir RCP4-RA5, Vertikale Montage>
dz dz -
dx dy 2 = RCPA-RASC Fiihrung 3
- — | run
- - B = peicinen
—— RCP4-RASC Fii 1
dy dx dy dx g 15 RCPA-RASC Fiihrung 201
I % 10 —
H i1 ]
0
{ 2 0 20 40 60 80 100
E e ~ A | Exzentrischer Abstand (mm)
xzentrischer Last Last § | " Exzentrischer
Abstand m m . Abstand
dx dy <Zulassige Lastmasse fiir RCP4-RA6, Vertikale Montage>
B 30 — . .
b —— RCP4-RA6CFiihrung 4 |
2 25 AN T RCPARAGC Fiihrung 8
s 20 —— RCP4-RA6C Fiihrung 16/
£ 15 RCP4-RAGC Fiihrung 24/ |
73 !
S 10 ——
<
> 5 1
| g o I I 1 1
::s 0 20 40 60 80 100
Exzentrischer Abstand (mm)
).
—r —=] |J Bedingungen fiir die Berechnung der zuldssigen Last: Die Lastmasse
. gilt fur eine angenommene Lebensdauer der Fiihrung von 5000 km
und unter Berticksichtigung der auftretenden Momente bei einer
Beschleunigung von 0,5 G und einer Geschwindigkeit von 500 mm/s.
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[ Modellauswahl (Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung-Tabellen)

Die Tabellen auf S.37 bis S.40 zeigen die moglichen Zuladungen in Abhédngigkeit von Beschleunigung
und Geschwindigkeit. Da die Zuladung bei steigender Beschleunigung und Geschwindigkeit sinkt, ist
das passende Achsmodell entsprechend den Anforderungen Uber eine der Tabellen auszuwahlen.
Diese sind jeweils einem bestimmten Achsmodell- mit angeschlossenem Steuerungstyp zugeordnet.

n RCP4 mit gekuppeltem Motor + PCON-CA * Fiir RCP4CR-Achsen gelten dieselben Tabellen.

RCP4-SA5C, Steigung 20

RCP4-SA5C, Steigung 12

RCP4-SA5C, Steigung 6

“ 8

RCP4-SA5C, Steigung 3

Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage|  Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)] 0.1103]05]0.7| 1 [0.1]03]0.5 (mm/s)]0.1 03 [0.5[0.7] 1 |0.1]0.3]05 (mm/s)] 0103 [0.5[0.7] 1 |0.1/0.3|05 (mm/s)[0.1{03/0.5/0.7] 1 ]0.1/0.3|05
0 |65/65|5 |54 1 ]1]1 0 9191919 [8]25]|25]|25 0 1818 14|14 |12|6 | 6 | 6 0 20|20 (18|18 |14 [12]12]12
160 (65655 |5 (41111 100 | 919199 [8]25[25|25 50 [18[18|14|14]12|6 |6 |6 25 [20[20 /18|18 |14 ]12[12|12
320 165655 |54 |1 |11 200 1| 9191919 |8]25[25|25 100 (1818 |14 [14|12| 6 | 6 | 6 50 [20]20/18 |18 |14 ]12[12|12
480 65|65 5|54 11111 300 19191919 ]8]25[25]25 150 (1818 |14 (14 |12| 6 | 6 | 6 75 120(20 (18 (18 |14[12]12]12
640 |65(65|5 (5|14 [1]1]1 400 | 919199 |8]25/25|25 200 | 18|18 |14|14]|12]16 | 6 | 6 100 |20 |18 |18 |16 [12]12[12 |12
800 |65(65(5 (4|3 [1]1]1 500 | 91919 |8]65[25[25[25 250 | 1818 |14 14|12 6 | 6 |55 125 |20 (18 |18 |16 [12]12[ 12|12
960 655 (3|2 111 600 |9 19|96 |4]25[25|25 300 | 18|18 1414 (10| 6 |55] 5 150 |20 (18|18 |12 [10]12[11 /|10
1120 6 [3]2]15 0.5/05 700 | 919 |8 |4 [25]25/25] 2 350 | 18|18 12|11 |8 |6 [45] 4 175 |20 (18 |14|10| 6 |11[9 | 8
1280 11111 0.5 800 715121 15] 1 400 |18 ]14 10| 7 | 6 |45|35]| 3 200 {2018 | 8 91716
1440 1105 900 513111 0.5/05 450 (16|10 6 |4 |2 ]35] 2|2 225 120 6 6|5
(Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg)
RCP4-SA6C, Steigung 20 RCP4-SA6C, Steigung 12 RCP4-SA6C, Steigung 6 RCP4-SA6C, Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.1/03]0.5]07]| 1 ]0.1]03]05 (mm/s)[0.1{030.5/0.7| 1 ]0.1/0.3|05 (mm/s)] 0.1103 10507 1 |0.1/03]05 (mm/s)[0.1{030.5/0.7| 1 ]0.1]0.3|05
0 10(10]9 (7|61 ]1]1 0 15115125/ 11 |10 |25]2.5]|25 0 25|25]20(16|14| 6 | 6 | 6 0 25|25]25]25|25(12]12]12
160 (10109 |7 |61 ]1]1 100 | 15[15125/11[10]25[2.5]|25 50 [25]25|20|16|14]|6 |6 |6 25 [25[25|25|25]25]12[12|12
320 {10109 |7 |61 |1]1 200 | 15|15 [125[11 |10 [25[25|25 100 |25[25|20|16[14]|6 | 6 | 6 50 [25]25|25|25]25]12[12|12
480 |10(10|9 |7 |61 ]1]1 300 | 1515125/ 1110 [25[25]25 150 | 25[25|20|16[14]|6 | 6 | 6 75 |25]25[25(25|25(12]12]12
640 |10](10 |8 |6 |51 ]1]1 400 | 15]14|11]1085]25]25]|25 200 |25|25|20(16 (14| 6 | 6 | 6 100 | 25[25|25|25[25]12[12 |12
800 |10 9 |65(45|3 [1]1]1 500 | 15|13 10| 8 |[65[25[25(25 250 |25|25]20 16|14 6 | 6 |55 125 | 25[25|25|25[25]12[12 |12
960 8 |5 (35]2 111 600 [15/12]9 |6 |4 ]25]/25|25 300 |25|25]20[15[11 |6 |55]5 150 | 2525|2525 225]12[11 |10
1120 653 2|15 0.5/0.5 700 [ 12|10 8 | 4 [25]25]|25] 2 350 |25/20 (14129 |6 [45]| 4 175 | 25[2525/20[19]11[9 | 8
1280 11111 0.5 800 |10 7 |[5]2 |1 [2]15]1 400 (25|16 /10| 8 [6.5]4.5|35] 3 200 |25]25(20|18 16|19 |7 |6
1440 1105 900 513111 0.5/05 450 118126 | 5 |25]35]2 |2 225 |25|18 16 [15[12]6 | 5
(Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg)
RCP4-SA7C, Steigung 24 RCP4-SA7C, Steigung 16 RCP4-SA7C, Steigung 8 RCP4-SA7C, Steigung 4
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw,| Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.1103]0.5]0.7] 1 [0.1]0.3]05 (mm/s)10.1103]05]07] 1 [0.1]03]05 (mm/s)[0.1103]0.5/07] 1 [0.1]03]05 (mm/s)]0.1]0.3]05]07] 1 |0.1]03]05
0 [20]20 (18|16 (143 |3 |3 0 [40]40(35(28|27|8 |8 |8 0 [45]45|45|40[40]|16|16 |16 0 |45|45[45]4040f25]25]|25
200(20|20 |18 |16 |14 3 |3 |3 140140403528 |27|8 |8 |8 70 | 45|45 (45|40 4016 ]16|16 35 [45[45|45/40]40]25]25|25
4002020 18|16 143 [ 3|3 280 (4038 |35|25]|24|8 |8 |8 140|145 [45(40 (38 |35[16 16|16 70 |45]45[45[40/40(25]25]|25
600201615109 3 |33 42035]25]20|15]|10]| 6 | 5 |45 210 (45]40 35|30 (24111095 105 | 4545 |45/40(35]22[2019
800|16(12|10|7 | 4 3|25 560]25[20 (15|10 6 [543 280140[30(25]|20(15/9 |8 |7 140 [45]45(35[30|25([16] 14|12
1000 8 (45| 4 |2 2|15 700 (20|15|10|5 |3 |43 ]2 350(35(20|9 | 4 71514 175 |45(30 18 1119 (75
1200 5512121 111 840 91422 1 4201257 512 210 |40 8 8
(Einheit: kg) 980 4 490 | 15 2 245 | 35
(Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg)
RCP4-RA5C, Steigung 20 RCP4-RA5C, Steigung 12 RCP4-RA5C, Steigung 6 RCP4-RA5C, Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw.| Beschleunigung (G)
(mm/s)[0.1]03[0.5/07] 1 [0.1]03]05 (mm/s) 0.1 [0.3/05]0.7] 1 [0.1]0.3]05 (mm/s){0.1[0.3/05]07| 1 [0.1]03]05 (mm/s)] 0.1]03]0.5[07] 1 |0.1]03]0.5
0 6 6|6 |5]|5][15/15]15 0 |25|25|18|16|12|4 |4 |4 0 [40/40[35[30|25]|10]10|10 0 |[6060 |50 |45 /4020|2020
160 | 6 |6 |6 |5 |5 ]15[1.5/15 100 |25]25|18|16|12|4 |4 | 4 50 [40]40|35|30[25]|10/10]10 25 |60|60 |50 |45[40]20|20]20
320 |6 |6 |6 | 5|3 [15[15]15 200 |25|25|18 |16 |10 4 |4 | 4 100 |40[4035|30|25]10[10/10 50 |60|60 |50 |45[40]20)20]20
480 | 6 |6 |6 |5 |3 ]15]15]15 300 |25|25]18 128 |4 |4 |4 150 | 4040 35|25]25]10[10/10 75 |60 |60 |50 (45 /40(20]20]20
640 6 4 (3]2 15[15 400 12020 |14|10| 6 |4 |4 |4 200 |40/40(30|25[20]|10/10 |10 100 | 60|60 |50 |45[40]20(20|20
800 413 111 500 |15|15|8 |6 [4]4 353 250 | 40|40 27.522.5[18 10| 9 | 8 125 | 6060 |50 /40[30]18[14]10
(Einheit: kg) 600 |10](10| 6 |3 |2]|4|3]|2 300 {4035(25[/20(14|6 |6 |6 150 | 6050|4030 [25]|14|10| 6
700 6 |2 2 11 350 |40({30|14|12]|10f5|5]|5 175 |60 40 |35[25]20(12| 6 |5
(Einheit: kg) 400 (30|18 10| 6 [543 |3 200 | 60[35[30/20|14|8 | 5|45
2

450 |25/ 8 |3 2 1 225 14016 16|10 6 | 5|5 | 4
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-RA6C, Steigung 24 RCP4-RA6C, Steigung 16 RCP4-RA6C, Steigung 8 RCP4-RA6C, Steigung 4

Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)] 0.103]05]0.7| 1 [0.1]03]0.5 (mm/s)]0.1]03]05]07] 1 [0.1]03]05 (mm/s) 0.1 [0.3105]0.7] 1 {0.110.3]05 (mm/s)]0.1103]05]07] 1 010305
0 [20/20]18|15|12]13 |3 |3 0 [50/50]40(35/30|8 |8 |38 0 |60]60|50[45|40[18]18 |18 0 [80/80|70 |65 |60 |28 |28 |28
200 | 20(20 |18 |15]12|3 |3 |3 140 [50 50|40 (35/30|8 |8 |8 70 | 60|60 |50 ]45[40[18 18|18 35 (80|80 |70 |65|60|28)|28|28
400 (202018 |15(10| 3 |3 |3 280 | 50|50 (35|25|20|8 |7 |7 140 |60 |60 |50 (45 |40 (16|16 |12 70 |80[80|70|65|60|28 28|28
600 [15/14|9 |7 |43 ]3]2 420 (5025|1814 |10| 6 |45]| 4 210 | 60|60 |40 3126]10|10| 9 105 [ 80|80 |60 |50 4022|2018
800 5111 560 | 12105 3|24 |21 280 | 603422 15|11 |8 |7 |6 140 [80 |50 |30(20|15[16[ 12|10

(Einheit: kg) 700 | 3 |2 350 160145 |1 3132 175 [50 |15 914

(Einheit: kg) 420 1151 2 210 | 20 2

(Einheit: kg) (Einheit: kg)
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| RCP4 serie

E RCP4 mit gekuppeltem Motor + MSEP-C * Fiir RCP4CR-Achsen gelten dieselben Tabellen.

RCP4-SA5C, Steig. 20

Lage| Horizontal [Vertikal
Geschw.| _Beschleunigung (G)
(mm/5)] 0.210310.5]0.7/0.1]0.2
0 5|14 3]3]/05/05
160 [ 514 |3 |3 [05]05
320|543 [3]05/05
480 |45/ 4 |3 [3]05]/05
640 | 4 [35] 2 |2 |05]05
800 | 3 |25/ 1 [1]05/05
90 )22 |1]05 0.5

(Einheit: kg)

RCP4-SA6C, Steig. 20

Lage [ Horizontal _[Vertikal

Geschw.| _ Beschleunigung (G)
(mm/s)] 0.210.3 0.5 |0.7]0.1]0.2
0 616 |4|4]05/05

160 [ 6 | 6 | 4 | 4 [05]05
3201 6 |6 |4 ]4]05]/05
480 | 5|53 ]3][05]05
640 [ 4|4 2|2 [05]05
800 | 3|3 |1 [1]05/05
960 | 2 |2 |1 ]05 0.5
(Einheit: kg)

RCP4-SA7C, Steig. 24

Lage| Horizontal [Vertikal
Geschw.| _ Beschleunigung (G)
(mm/s)) 0.2 03|05 |0.7]0.1]0.2
0 18 2
200 18 2
400 18 2
600 10 15
800 5 1
1000 1.5
(Einheit: kg)

RCP4-RA5C, Steig. 20

Lage| Horizontal _|[Vertikal
Geschw.] _ Beschleunigung (G)

(mm/s){0.210.3]0.5[0.7f0.1]0.2
0 6 1.5

160 6 15
320 6 15
480 4 1
640 3 0.5
(Einheit: kg)

RCP4-RA6C, Steig. 24

vienin|__ Horrizontal [ Vertikal
Geschw.| _Beschleunigung (G)

(mm/5)] 0.210.3 05 [0.7]0.1 /0.2
0 18 3
200 18 3
400 10 2
600 1
(Einheit: kg)

RCP4-SA5C, Steigung 12

RCP4-SA5C, Steigung 6

Lage| Horizontal [ Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)[0.2103]0510.7[0.1]0.2]03 (mm/s)10.210.310.5]0.7]0.1/0.2/03
0 |8|6155|5]2]2]2 0 |13]13]13]12|5 |55
100 [ 8 |6 |55[5 222 50 |13[13|13]|12]5|5|5
200 8 |6 [55]5]2 (22 100 (13|13 |13 |12[5 |5 |5
300 [8 |6 55|52 (22 150 (13|13 |13 [12[5 |55
400 | 8 |6 |4 (35]2]|2]15 200 [13[13[13]12]|5 [45] 4
500 [ 7 | 5]2 |15[15[15]1 250 [13]10] 8 |74 |43
600 | 5142 [15]1[1]05 300 [13]/9 [543 [25]2
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-SA6C, Steigung 12

RCP4-SA6C, Steigung 6

Lage | Horizontal [ Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s) [0.210.310.510.7]0.1]0.2]0.3 (mm/s)) 0.210.310.5]0.7 01102103
0 |85/85|7 |6 |2]2]|2 0 [16|15]13]|12|5 |55
100 [85/85|7 |62 ]|2]2 50 |16[15]13 12|55 |5
200 [85(85|7 |62 ]2 ]2 100 (161513125 |5 |5
300 [85(85|7 |6 2|22 150 [16 1513|125 |5 |5
400 | 8 |7 |4 (35]2]2]15 200 [16[15]13 12| 5 [45] 4
500 [7 |63 ]2 [15[15]1 250 | 15|12 (107 |4 4|3
600 | 6 |6 |2 [15]1[1]05 300 113|126 [ 413 |25]2
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-SA7C, Steigung 16

RCP4-SA7C, Steigung 8

Lage| Horizontal [ Vertikal Lage | Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.2]0.3]0.5]0.7]0.1]02]0.3 (mm/s)f0.2103]0.5]0.7]0.1]0.2[03
0 35 5 0 40 10
140 35 5 70 40 10
280 25 3 140 40 7
420 15 1.5 210 25 4
560 7 0.5 280 10 1.5
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-RA5C, Steigung 12

RCP4-RA5C, Steigung 6

Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/5)]0.203]0.5]0.7[0.1]0.2]03 (mm/s)10.203]0.5]0.7[0.1]0.2]03
0 |25 4 0 |40 10
100 |25 4 50 |40 10
200 |25 4 100 |40 10
300 |20 3 150 | 40 8
400 |10 2 200 | 35 5
500 | 5 1 250 | 10 3
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-RA6C, Steigung 16

RCP4-RA6C, Steigung 8

trentain ] Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s) |0.210.3]05]0.7]0.1020.3 (mm/$)]0.2103]05]0.7[0.1]02]03
0 |40 5 0 |50 17.5
140 |40 5 70 |50 17.5
280 | 30 3 140 |50 7
420 |15 1 210 | 30 2
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-SA5C, Steigung 3

Lage| Horizontal [ Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)10.2]0.3]0.5/0.7]0.1]0.2]03
0 [16|16]16|16[10]10]|10
25 |16|16|16[16|10/10 |10
50 [16]16[16|16[10]10]|10
75 [16]16[16|14[10]10| 10
100 |16[16 |14 (1210 9 | 8
125 |16 (13|11 [10]|7 |6 | 6
150 {16109 [ 8 |5 [45]| 3
(Einheit: kg)

RCP4-SA6C, Steigung 3
Lage | Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)] 0.2]0.3]05]07]0.1]02]03

150 {16113 ]10[9 [ 5 |45] 3
(Einheit: kg)

RCP4-SA7C, Steigung 4

Lage | Horizontal | Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.2/0.3[0.5]0.7]0.1]0.2|03

0 |40 15

35 140 15

70 |40 15

105 | 40 10

140 |40 5
(Einheit: kg)

RCP4-RA5C, Steigung 3

Lage [ Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)] 0.2/0.3]0.5/0.7]0.1]0.2]03
0 |40 20
25 |40 20
50 |40 16
75 140 12
100 | 40 9
125 140 5
(Einheit: kg)

RCP4-RA6C, Steigung 4

Lage[ Horizontal [ Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G)

(mm/s) {0.2]0.3]050.7]0.1/02]03
0 [55 26
35 |55 26
70 |55 15
105 |55 4
140 |35 2
(Einheit: kg)
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[ Modellauswahl (Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung-Tabellen)

B RCP4 mit abgewinkeltem Motor + PCON-CA

39

&
& ,"
RCP4-SA5R, Steigung 20 RCP4-SA5R, Steigung 12 RCP4-SA5R, Steigung 6 RCP4-SA5R, Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw, Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)]0.1 (03 0.507] 1 [0.1]03]05 (mm/s)[0.1103]0.5/07] 1 |0.1/03]05 (mm/s)] 01103 0.5107 | 1 |0.1/03]0.5 (mm/s))0.1103]05]07] 1 f0.1]03/05
0 |65/65]5 |54 ]1]1]1 0 919199 |8]25]25]25 0 |18|18[14|14]|12|6 |6 |6 0 |20]20|18 |18 [14]12[12]|12
160 [65(65[5 |5 (41111 100 | 919199 [8][25[25]|25 50 [18]18|14[14]12|6 |6 |6 25 [20]20 |18 |18 |14 |12|12]12
320 |65(65]5 (541 ]1]1 200 | 91919 ]9 |8]25][25]|25 100 | 1818|1414 (12| 6 |6 | 6 50 [20]20 |18 |18 |14 |12|12]12
480 [65]65]5 |5 141111 300 1919199 |8]25[25]|25 150 |18 18|14 |14 [12]6 |6 | 6 75 [20]20 |18 |18 |14 |12|12]12
640 |65(65|5 (5|41 ]1]1 400 | 919199 [8]25|25]|25 200 | 1818 |14 |14|12]6 | 6 | 6 100 [20 |18 |18 |16 |12 [12[12]12
800 16565/ 5 (4 |3 [1]1]1 500 | 919198 |65[25]/25|25 250 | 181814 [14|12| 6 | 6 |55 125 [20 |18 |18 (16 |12 [12]12]12
960 65(5(13]2 111 600 |99 9|6 |4][25/25|25 300 | 1818141410 6 |55] 5 150 [20 |18 |18 (1210 [12[ 11|10
1120 6 13215 0.5/05 700 | 919 |8 |4 |25[25]2 |15 350 | 1818|1211 | 8 |55]45]| 4 175 2018 [14[10| 6 [11] 9| 8
1280 111 ]1 800 715121 1105 400 (18|14 |10 | 7 | 6 |45]|35| 3 200 (2018 | 8 91716
1440 1105 900 513111 450 116106 |4 |2 |25] 2 |15 225 120 6 513
(Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg)
RCP4-SAG6R, Steigung 20 RCP4-SAG6R, Steigung 12 RCP4-SAG6R, Steigung 6 RCP4-SA6R, Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)]0.1]0.3]05/0.7] 1 [0.1]03]05 (mm/s){0.1]0.3]0.5]0.7| 1 [0.1]03]0.5 (mm/s){0.110.3]0.5/0.7| 1 |0.1]03]0.5 (mm/s)]0.1103]05[07] 1 f0.1/03]05
0 |10]10]9 |7 |61 ]1]1 0 [15]15]125[11 [10]25]25]|25 0 |25|25]20|16|14| 6 |6 |6 0 |25]25]25]|25(25]|12[12|12
160 (10109 |7 |61 |11 100 [ 15[15]125/11 [10[25[25]|2.5 50 [25]25|20(16|14|6 |6 |6 25 [25]25|25|25[25]|12|12]12
320 [10)10| 9 |7 |6 |1 [1]1 200 | 15/15[12.5/11 |10|25]25]|2.5 100 [25]25(20 |16 (146 |6 | 6 50 |25[25]25|25[25(12|12]12
480 10109 (7 |6 [1][1]1 300 [15]15]125[11 |10|25]25|25 150 [25]25(20 |16 [14[6 |6 | 6 75 |25]25]25|25[25(12|12]12
640 (1010 8 |6 |5 |1 [ 1[1 400 | 15|14 |11]10(85]25]|2.5|25 200 |25]25|20|16|14]6 | 6 | 6 100 [25]25|25(25|25[12[12]12
800 |10 9 |65(45/3 (1 ]1]1 500 |15/13]10| 8 |6.5[25[2.5]|25 250 |25/25]20 (16|14 6 | 6 |55 125 | 25[25|25|25[25]12[12 |12
960 8|5 (35]2 111 600 |15/12]9 |6 |4 ][25]25]|25 300 |25|25[20 [15[11]| 6 |[55] 5 150 | 25[25 25|25 225]12[11 |10
1120 6 13 [2]15 0.5/0.5 700 |12/10| 8 | 4 [25][25] 2 |15 350 | 25|20 1412 9 |[55]45]| 4 175 |25[25|25|20[19]11[9 | 8
1280 1]05]0.5 800 |10/ 7 |52 |1 ]2]1]05 400 | 25|16 |10 | 8 |6.5]45|35] 3 200 |25[25|20|18|12|9 |7 | 6
(Einheit: kg) 900 41211 450 118]12]6 | 5 |25]25] 2 |15 225 |125]18 (126 |4 [5]3
(Einheit: kg) (Einheit: kg) (Einheit: kg)
RCP4-SA7R, Steigung 24 RCP4-SA7R, Steigung 16 RCP4-SA7R, Steigung 8 RCP4-SA7R, Steigung 4
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)]0.1 [0.3]0.507] 1 [0.1]03]05 (mm/s){0.1103]0.5/07] 1 |0.1]03]05 (mm/s)]0.1103]05]07] 1 [0.1]03]05 (mm/s)[0.1103]05/07] 1 [0.1]03]05
0 [20]20]18[16]14|3 |3 |3 0 |40/40|35[28|27|8 |8 |8 0 [45/45]45[40/40|16|16 |16 0 [45]45|45[40 4025|2525
200 (20|20 (18|16 (14| 3 |3 |3 140 [40/40|35(28 (27|18 |8 |8 70 [45|45|45]40]40(1616|16 35 |45[45]45|40[40|25|25|25
400 |20]20 18|16 (143 |3 |3 280 [40(38[35]25(24|18 |8 |8 140 [45]45|40 3835|1616 |16 70 | 45|45 ]45|40[40|25|25|25
600 |20 1615|109 |3 |3 |3 420 [35]25|20|15]10]| 6 | 5 |45 210 |45/40(35[30[24[11]10/9.5 105 | 45|45 |45/40(35]22[20/19
800 |16 (1210 6 | 4 325 560 |25/20(15(10 /6|5 |43 280 |40/30]25]|20|15|19 |8 |7 140 |45[45|35|30[25]16[ 14|12
1000 81452 |1 111 700 120|158 |53 [3]2]15 350 |35/20]9 | 4 71514 175 |45(30 |16 My 715
(Einheit: kg) 840 6|2 420 |25 7 511 210 | 40 4
(Einheit: kg) 490 | 13 1 (Einheit: kg)
(Einheit: kg)
RCP4-RAS5R, Steigung 20 RCP4-RA5R, Steigung 12 RCP4-RAS5R, Steigung 6 RCP4-RA5R, Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)}0.110.3]0.5/07] 1 [0.1]03]05 (mm/s)[0.110310.5/07| 1 ]0.1/03]0.5 (mm/s) 0.1 [0.3105[07] 1 {0.1]0.3105 (mm/s) 0.1 [0.3105]0.7] 1 {0.110.3]05
0 6 6|6 |5|5][15/15]15 0 [25|25|18|16|12| 4 |4 | 4 0 [40/40[35[30|25]|10[ 1010 0 |60]60|50[45]40[20]20]|20
160 [ 6 |6 |6 |5 |5 [15][15]15 100 [25/25|18[16]12]14 | 4 | 4 50 [40|40|35[30[25]|10[10]|10 25 |60|60 |50 |45[40]20|20]20
320 | 6 |6 | 6 | 5|3 ]15[15]15 200 |25/25(18 |16 |10 4 |4 | 4 100 |40[4035(30[25]10/10]10 50 |60|60 |50 |45[40]20)20]20
480 [ 6 |6 |6 |5 |3 |15/15[15 300 |25/25(18|12|8 |4 |4 |4 150 | 4040 35[25]25]10/10]10 75 | 60|60 |50 |45[40]2020]20
640 6 14132 15[15 400 (2020 |14|10|6 |4 |4 | 4 200 |40/40(30(25[20]|10]10]|10 100 | 60 |60 |50 |45[40]20(20|20
800 413 111 500 | 15|15/ 8 |6 |44 35]3 250 | 40|40 27.5[225/18 10| 9 | 8 125 | 6060 |50 /40[30]18[14]|10
(Einheit: kg) 600 |10/10] 6 |3 |24 |3 |2 300 |40/35]25]|20|14| 6 |6 |6 150 | 60|50 4030 (25]14|10| 6
700 6 |2 2 |1 350 {4030 (14 [12[{10| 5|55 175 | 6040 35|25[20]12|6 |5
(Einheit: kg) 400 13018106 |54 |33 200 | 60[35(30]20|14|8 | 5 |45
450 |25/ 8 |3 2121 225 1401616106 | 5|5 | 4
(Einheit: kg) (Einheit: kg)
RCP4-RA6R, Steigung 24 RCP4-RA6R, Steigung 16 RCP4-RA6R, Steigung 8 RCP4-RAG6R, Steigung 4
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)[0.1]03]0.5/07] 1 [0.1]03]05 (mm/s)]0.1103]0.5]0.7] 1 [0.1]03]05 (mm/s)] 0.1 [0.3]0.5107] 1 010305 (mm/s) | 0.1 10.3]0.5/07] 1 [0.1]03]05
0 [20]20]18[15]12|3 |3 |3 0 [50/50]40(35/30]8 |88 0 |[60/60]50[45/40]|18 |18 |18 0 [80]80|70[65|60 282828
200 | 202018 |15[1213 |3 |3 140 |50 5040 35/30(8 (8|8 70 |60 60|50 |45/40(18[18 |18 35 [80|80|70|65|60|28|28|28
400 [20]20 |18 |15]10|13 |3 |3 280 |50|50(35]|25|20|8 |7 |7 140 | 60|60 |50 [45[40]16 16|12 70 80|80 |70 |65|60|28|28|28
600 |15]14]9 |7 |4]3[3]|2 420 (5025|1814 [10|45|45] 4 210 | 60|60 |40 [31[26[10|10| 9 105 | 80|80 |60 |50[40]22[20/18
800 311 560 |12|10]5[3 |22 ]1]1 280 | 602616108 |8 | 5|3 140 | 80|50 10| 6 |6 |13 8|3
(Einheit: kg) (Einheit: kg) 350 |30 3 301 175 (40 5 4
420 | 2 (Einheit: kg)
(Einheit: kg)



| RCP4 serie

n RCP4 mit abgewinkeltem Motor + MSEP-C

RCP4-SAS5R, Steig. 20

Lage| Horizontal |Vertikal
Geschw.| _Beschleunigung (G)
(mm/s) 0.2 0.3 05|07 [0.1]02
0 5/43]3]/05/05
160 | 5|4 |3 [3]05]/05
320 [543 ]3]05]/05
480 [45]4 |3 [3]05[/05
640 | 4 |35/ 2 |2 |05]|05
800 | 3 |25/ 1 [1]05/05
960 | 2 |2 |1 ]05
(Einheit: kg)

RCP4-SAGR, Steig. 20

Lage| Horizontal |Vertikal
Geschw.|__Beschleunigung (G)
(mm/s)] 0.2]0.3]05]07[0.1]0.2
0 6|6 |4]|4]/05/05
160 [ 6 | 6 | 4 | 4]05]|05
320 (6 |6 |4 |4]05]|05
480 [ 553 [3]05[05
640 | 4|42 |2]05/05
800 | 3|3 |1 [1]05/05
960 | 2 |1.5]0.5
(Einheit: kg)

RCP4-SA7R, Steig. 24

Lage| Horizontal _|Vertikal
Geschw.| _Beschleunigung (G)

(mm/s)10.2]0.3]0.5]0.7[0.1]0.2
0 18 2
200 18 2
400 18 2
600 9 1.5

800 1
(Einheit: kg)

RCP4-RA5R, Steig. 20

Lage| Horizontal _|Vertikal
Geschw.| Beschleunigung (G)

(mm/s)]0.2/03]05]07{0.1]02
0 6 15

160 6 15
320 6 15
480 4 1
640 3 05
(Einheit: kg)

RCP4-RAG6R, Steig. 24

Lage| Horizontal |Vertikal
Geschw.| _Beschleunigung (G)

(mm/s){0.2]0.3 0.5 0.7 [0.1]0.2
0 18 3
200 18 3
400 10 2

600 1
(Einheit: kg)

RCP4-SA5R, Steigung 12

RCP4-SA5R, Steigung 6

Lage | Horizontal [ Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s) [0.2 0.3 0507 [0.1]02]03 (mm/s)] 0.2 0.3 ]0.507[0.1 02103
0 8|6 |55[5]2]|2]|2 0 13|13 13|12 5|55
100 [ 8 |6 |55[5]2 2|2 50 [13]13[13[12]5 |55
200 [8 |6 [55]5]2 |22 100 |13 [13 |13 |12(5 |5 |5
300 |8 |6 [55[5]2|2]2 150 [13[13 |13 |12(5[5|5
400 [ 8 |6 |4 (3512|215 200 | 13|13 [13[12]|5 |45] 4
500 | 7 |5 ]2 [15]15[15]1 250 |13|10(8 |7 1443
600 | 5|4 ]2 ]15]1[05][05 300 {1319 |54 ]25|2 |15

(Einheit: kg)

RCP4-SAG6R, Steigung 12

(Einheit: kg)

RCP4-SAG6R, Steigung 6

Lage| Horizontal [ Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)[0.2]03]050.7]0.1]0.2]0.3 (mm/s)[0.2{03|0.5|0.7[0.1]0.2|03
0 [85/85|7 6222 0 [16]15]13[12|5 |55
100 [85/85|7 |62 ]|2]|2 50 |16[15]13|12]5 |55
200 [85(85|7 |62 |22 100 [16 |15 [13 125 |5 |5
300 [85(85|7 |62 |22 150 (161513125 [5|5
400 | 8 |7 |4 (35]2 2|15 200 |16 |15[13 12| 5 |45] 4
500 7|63 ]2]|15[15]1 250 | 1512107 |4 4|3
600 | 6 |6 |2 [15]1[05]05 300 {13126 | 4 ]25|2 |15
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-SA7R, Steigung 16

RCP4-SA7R, Steigung 8

Lage| Horizontal [ Vertikal Lage[ Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)10.2103]0.5]0.7[0.1]0.2]03 (mm/s)] 0.2 /0.3 ]0.5]0.7]0.1]0.2]03
0 35 5 0 40 10
140 35 5 70 40 10
280 25 3 140 40 7
420 15 15 210 25 4
560 4 0.5 280 6 1
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-RA5R, Steigung 12

RCP4-RA5R, Steigung 6

Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw, Beschleunigung (G)
(mm/s)[0.2[03]0.5]07[0.1]0.2[03 (mm/s)] 0.2[03 [0.5]07[0.1]0.2]03
0 |25 4 0 |40 10
100 | 25 4 50 |40 10
200 |25 4 100 |40 10
300 |20 3 150 | 40 8
400 |10 2 200 | 35 5
500 | 5 1 250 | 10 3
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-RA6R, Steigung 16

RCP4-RAG6R, Steigung 8

Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal [ Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G) Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.2/0.3]0.5]0.7]0.1]0.2]0.3 (mm/s) 0.2 0.3 /05]0.7]0.1]02]03
0 |40 5 0 |50 17.5
140 | 40 5 70 |50 17.5
280 |30 3 140 | 50 7
420 | 6 0.5 210 | 30 2
(Einheit: kg) (Einheit: kg)

RCP4-SA5R, Steigung 3

Lage [ Horizontal [ Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G)

(mm/s){ 0.2 0.3 |0.5|0.7]0.1]0.2] 0.3

0 [16]16]16|16[10[10|10

25 [16]16]16(16[10 10|10

50 |16]16]16[16]10 |10 |10

75 |16]16]16[14]10 10|10

100 |16 (16|14 ]12]10)9 | 8

125 |16 (13 [11]10]7 |6 | 6

150 |16 (109 [ 8 |5 |45] 3

(Einheit: kg)

RCP4-SAG6R, Steigung 3

Lage [ Horizontal [ Vertikal

Geschw. Beschleunigung (G)

(mm/s){0.2/0.3/0.5]07]0.1/0.2/03

0 [19]19]19]19[10[10|10

25 [19]19]19(19[10 (10|10

50 [19]19]19(19f10 (10|10
75 |19]19]19]19]10[10|10
100 | 19[16 |14 ]12]10)9 | 8
125 |18 (14 |11]10]7 |6 | 6
150 |16 (13109 |5 |45]| 3

(Einheit: kg)

RCP4-SA7R, Steigung 4

Lage| Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G
(mm/s)] 0.2 0.3]05]0.7]0.1]02]03
0 |40 15
35 |40 15
70 |40 15
105 |40 10
140 |22 3
(Einheit: kg)

RCP4-RA5R, Steigung 3

Lage| Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s){0.210310.510.7]0.10.2]03
0 |40 20
25 |40 20
50 |40 16
75 140 12
100 |40 9
125 |40 5
(Einheit: kg)

RCP4-RAG6R, Steigung 4

Lage| Horizontal | Vertikal
Geschw. Beschleunigung (G)
(mm/s)) 0.2 10.3105]0.7]0.1[0.2]03
0 |55 26
35 |55 26
70 |55 15
105 |55 4
140 | 5 0.5
(Einheit: kg)

40



ROBO
C CYLINDER

Positioniersteuerung <PowerCon 150> mit
Hochleistungstreiber fiir die Baureihe RCP4
Positionier-/Feldnetzwerk-/Pulstreiber-Typ

Integrierter Hochleistungstreiber ausschlieBlich fiir RCP4-Achsen
fiir ein gro3eres Drehmoment bei Hochgeschwindigkeit

’|

Der neu entwickelte Hochleistungstreiber (Patent angemeldet) bietet )

. . . . Beschleunigung/ |[j{€2]
wesentlich verbesserte technische Werte gegeniiber konventionellen Verzégerung [ la)
Modellen (Baureihe RCP2). Dabei ist die Beschleunigung/Verzégerung
1,4-mal hoher, die maximale Geschwindigkeit betragt das 1,5-fache
und die Zuladung ist doppelt so grof.

__-
(*) Die Optimierungsraten sind modellabhangig. Zuladung 22;21 6kg

Unterstiitzung von PROFIBUS, DeviceNet, CC-Link, CompoNet,
Mechatrolink (I, Il), EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET

Maximale RCP2 1000mm/s
Geschwindigkeit @28

|

Als besondere Merkmale gelten neben dem
verdrahtungsarmen Design insbesondere pem (;om Eﬂ,m EtherCAT.

die Fahigkeit zur direktnumerischen Werte-

Eingabe, Eingabe von Positionsdaten, einer AAEEN" - ¢
e ons PR (Cink  FhGGE

aktuellen Positionsabfrage etc.

Wahlweise mit Inkremental-
oder einfacher Absolut-Spezifikation

41

Anstelle der einfachen Absolut-Einheit, die als Option fiir die herkdmmliche ™ il
PCON-Serie angeboten wurde, stehen nun zwei Steuerungsspezifikationen P

als inkrementale und als einfache absolute Ausfiihrung zur Verfiigung. . |

Die einfache absolute Ausfiihrung ist mit einer Batterie (optional in 1 Einfache ]

einem Gehduse als Batterie-Einheit) ausgeriistet. Damit kann diese als EI Batterie

einfache Absolut-Einheit zur Erleichterung der Inbetriebnahme

verwendet werden, ohne ein separates Gerat einsetzen zu miissen. =

(Hinweis): Alle PowerCon-Pulstreibersteuerungen werden nur als inkrementale Ausfiihrung geliefert. Inkremental-Ausfiihrung Einfach-Absolut-Ausfiihrung

Intelligentes Tuning, Wartungsinformationen, Kalender-Funktion

Die Funktion zur Taktzeit-Minimierung erzeugt einen e e S
optimalen Beschleunigungs-/ Verzégerungswert e G P—
entsprechend der aktuellen Zuladung (¥). Die Anzahl
der Bewegungen als auch die zuriickgelegte
Verfahrstrecke der Achse kénnen fiir
Wartungszwecke gespeichert werden.

(*) Um die Funktion zur Taktzeit-Mini-
mierung nutzen zu kdnnen, ist die
PC-Software ab Version 8.03 oder b nitics s =

das Touch-Panel-Handprogram- el e o =Tl =l r-m

miergerét CON-PTA nGtig. < ‘, ooy v S s S T i

Ioad busi Bidems il bnriiss 1
¥ i




| PCON Steuerung

RoboCylinder Positioniersteuerung PowerCon 150 <PCON-CA>

G

Auflenansicht

Feldnetzwerk-Typ
— AAEER° | — . - ®
E/A-Typ Positionier-| Pulstreiber-| peviconer> | CCoLink CompoNer>> |IMEHTOUE | ENCrCAT™ | cynornoyp>D 5%%%%1
Typ Typ
DeviceNet CC-Link PROFIBUS | CompoNet |MECHATROLINK | EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET
Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation
E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV CcC PR CN ML EC EP PRT
Inkremental-Spezifikation O O @)
Mit Absolut-
Batterie @) = @) @) @) (@) @) (@) @) @)
Einfach- | it Absolut-
Absolut- Batlteriejici)nllfneit © B o © O © 1 © o O
Spezifikation
Ohne Absolut-
Batterie @) = @) @) @) (@) @) (@) @) @)
Modelle
PCON — CA — | | | | — | | —| | — 0 —| | —| |
Serie Typ Motor-Typ Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabellénge Spannungs- Absolut- Montage-

versorgung Einheit vorgabe

ohne Kabel 24 VDC

Inkremental
Einfach-Absolut

Steuerung mit
Hochleistungstreiber

2000 Schrittmotor PEA-Spezifikation (NPN) : _?ei gﬁ’:g@g}%ﬁ"}’g\b Inkremental-Spezifikation
200 Hochlast-Schritt- Pulstreiber-Spezifikation (NPN) MyLF;EC/EP/PR'I') wird ,0" Einfache Absolut-Spezifikation mit
motor (fiir RCP3-RA2 PEA-Spezifikation (PNP, Standard) (kein Kabel) fir die Absolut-Battene (an dgr Se|Fe) .
Hochlasttyp) - —— E/A-Kabelldnge gesetzt. Einfache Absolut-Spezifikation mit
2800 Schrittmotor Pulstreiber-Spezifikation (PNP, Standard) Absolut-Einheit (Batterie-Gehziusebox)
28001 Schrittmotor DeviceNet Netzwerk-Spezifikation Einfache Absolut-Spezifikation
(fiir RCP2-RA3/RGD3) CC-Link Netzwerk-Spezifikation ohne Absolut-Batterie/-Einheit
350 Schrittmotor PROFIBUS Netzwerk-Spezifikation

420 Schrittmotor CompoNet Netzwerk-Spezifikation

560 Schrittmotor MECHATROLINK Netzwerk-Spezifikation ‘

EtherCAT Netzwerk-Spezifikation (507 Befestigungsgewinde

Ethernet/IP Netzwerk-Spezifikation 21\ Hutschienenmontage
Ji0F | PROFINET Netzwerk-Spezifikation

* Die Montagevorgabe fiir die Absolut-Einheit entspricht
der fiir die Steuerung (Befestigungsgewinde oder Hut-
schienenmontage).

Die Steuerung PCON-CA kann Hochgeschwindigkeits- und Hochlastbetrieb nur
Hinweis:  in Kombination mit RCP4-Achsen ausfiihren. Fiir die Ansteuerung von RCP2- und
RCP3-Achsen mit PCON-CA gelten die herkommlichen Achsspezifikationswerte.
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E/A-Schnittstellen (PEA)

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingénge

B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgénge

Parameter

Spezifikation

Eingangsspannung

24VDC £ 10%

Eingangsstrom

5mA / Schaltung

Parameter Spezifikation
Lastspannung 24VDC
Maximaler Laststrom 50 mA / Schaltung

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung: 18 VDC min.
AUS-Spannung: 6 VDC max.

Kriechstrom 2 mA max. / Kontakt

NPN . NPN
Externe Spannungs- i
versorgung ' L] P24
DC24V — P24 _ Isnt:.rlne '
_ N~ L Interne chal- K Ausgangsklemme :
! 680 SZZS < Schal- tung H ' et
= | tns B n
| Eingangsklemme ! Ext. Spannungsver-
: N1 SOM9UNG  peogy
PNP , PNP
| Eingangsklemme . H P24 |
- e nterne T ]
i 5.6k I:l ~ C— Interne Schal- §Z|<" |~ Ext. Spannungsver-
! ’ Schal- tung H | sorgung
' 680 SZ || Ausgangs-, -
T /‘:_ Py tung Enmel DC24V Last
Externe Spannungs="' N i b
versorgung ' = :
DC24V ! S ) Sa—

E/A-Muster (Verfahrmoglichkeiten)

Diese Steuerung unterstiitzt sieben Arten von Bewegungsmustern. Wahlen Sie bei Parameter-Nr. 25
~E/A-Muster-Auswahl” das Verfahrmuster aus, das lhren Anforderungen am ehesten entspricht.

Verfahrmuster

Eingabewert Parameter-Nr. 25

Betriebsart

Eigenschaften

E/A-Muster 0

0 (Werkseinstellung)

Positionier-Modus
(Standard-Typ)

+ Anzahl der Positionen: 64

« Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodierte Dezimalziffern (BCD-Code)
« Zonenausgangssignal *1: 1

« Positionssignal Zonenausgang *2: 1

E/A-Muster 1

Teaching-Modus
(Teaching-Typ)

+ Anzahl der Positionen: 64

« Positions-Nummern-Befehle: Binarkodierte Dezimalziffern (BCD-Code)

« Positionssignal Zonenausgang *2: 1 « Tipp-Betrieb (mit Feinverstellung) via PEA-Signale moglich
« Aktuelle Positionsdaten konnen tiber PEA-Signale in die Positionstabelle geschrieben werden

E/A-Muster 2

256-Punkt-Modus

+ Anzahl der Positionen: 256
« Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodierte Dezimalziffern (BCD-Code)

(256 Positionierpunkte) « Positionssignal Zonenausgang *2: 1
« Anzahl der Positionen: 512
E/A-Muster 3 3 St 2-Pt..|r1kt.-Modus « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodierte Dezimalziffern (BCD-Code)
(512 Positionierpunkte) X " .
« Kein Positionssignal Zonenausgang
+ Anzahl der Positionen: 7
Pneumatik-Modus 1 « Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 4 4 .
(7-Punkt-Typ) + Zonenausgangssignal *1: 1
« Positionssignal Zonenausgang *2: 1
+ Anzahl der Positionen: 3
Pneumatik-Modus 2 | Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 5 5 + Abschluf3signal: Kann dquivalent zum LS-Signal (Grenzschalter) ausgegeben werden
(3-Punkt-Typ) . %
« Zonenausgangssignal *1: 1
« Positionssignal Zonenausgang *2: 1
- Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 6 6 Pulstreiber-Modus » Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)

+ Zonenausgangssignal *1: 2
« Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang

*1 Zonenausgangssignal: Ein bestimmter Bereich wird tiber die Parameter 1 und 2 bzw. 23 und 24 festgelegt, der auch nach beendeter Referenpunktfahrt erhalten bleibt.
*2 Positionssignal Zonenausgang: Die Funktion ist als Teil einer Positionsnummer verfligbar. Ein bestimmter Bereich wird in der Positionstabelle festgelegt und wird nur
wirksam mit Festlegung einer zugehdrigen spezifischen Position, nicht mit anderen Positionsbefehlen.

(Hinweis) Der Pulstreiber-Modus ist nur verfiigbar, wenn zum Zeitpunkt der Bestellung die Pulstreiber-Spezifikation angegeben wurde (PCON-CA-*-PLN/PLP).
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E/A-Muster und Signalbelegung

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel zu den jeweiligen E/A-Verfahrmustern.
SchlieBen Sie ein externes Steuergerit wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Parameter-Nr. 25, ,E/A-Muster-Auswahl”

Kategorie PEA-Funktion 0 ! 2 3 4 >
Positionier- Teaching- 256-Punkt- 512-Punkt- Pneumatik- Pneumatik-
Modus Modus Modus Modus Modus 1 Modus 2
ﬁggign‘l‘;’ 64 64 256 512 7 3
Homing O O O O O =
PIN- Eingang Tippbetrieb — O — — — —
ML Teaching 1)
(Positionstibernahme) _ _ _ _ _
Lésen der Bremse O O @] (@) @]
Achse in Bewegung O O — —
Ausgang Zonenausgang O A\ (Hinweis 1) A\ (Hinweis 1) — @] @]
Position Zonenausgang O (@) @] = O O
1A 24V P24
2A 24V P24
3A Puls- —
4A Eingang —
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+)
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2(-)
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 —
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 —_
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 —
11A IN6 — MODE PC64 PC64 ST6 —
12A IN7 = JISL PC128 PC128 = =
——— Eingang
13A IN8 — JOG+ — PC256 — —
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD
16A IN11 HOME HOME HOME HOME HOME —
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP —
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR = =
19A IN14 RES RES RES RES RES RES
20A IN15 SON SON SON SON SON SON
1B OouTo PM1(ALMT) PM1(ALMT) PM1(ALMT) PM1(ALMT) PEO LOS
2B ouT1 PM2(ALM2) PM2(ALM2) PM2(ALM2) PM2(ALM2) PE1 LS1(TRQS)
3B OouT2 PM4(ALM4) PM4(ALM4) PM4(ALM4) PM4(ALM4) PE2 LS2 (Hinweis 2)
4B OuT3 PMB8(ALM8) PM8(ALMS) PMB8(ALMS) PM8(ALMS) PE3 =
5B ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 —
6B OuUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 —
7B OuUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 —
8B Ausgang ouTt7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1
9B ouT8 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE1 PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE2
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS
11B ouT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND
12B OuUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND =
13B OouT12 sV sV sV sV sV N
14B OouT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS
15B ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM
16B OuT15 LOAD/TRQS *ALML *ALML LOAD/TRQS *ALML | LOAD/TRQS *ALML | LOAD/TRQS *ALML *ALML
178 Puls- —
18B Eingang _
19B oV
20B oV
(Hinweis)  In der Tabelle oben stehen die Codes mit Sternchen-Préfix (*) fiir Signale mit negativer Logik. PM1 bis PM8 sind bindre Alarm-Ausgangssignale im Alarmfall.
(Hinweis 1) Bei allen E/A-Mustern auBer 3 kann dieses Signal {iber PZONE gesetzt werden durch Eingabe der entsprechenden Parameter-Nr. 149.

(Hinweis 2) Die Eingabe wird nicht wirksam, bis die urspriingliche Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.

Referenz: Negative Logik-Signale
Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmafig auf AUS. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN
und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.

Hinweis: In Klammern geschriebene Signalnamen wie z.B. (ALM1) beschreiben die Funktion vor dem Zurtickfahren zum Referenzpunkt.
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Schaltkreis fiir Pulssteuerung

H Host-Einheit = Pulstreibertyp mit differentiellem Leitungstreiber

Host-Einheit PCON
o ot PEA-Schnittstelle
Positionier-Einheit A
HC | = - A e |=H-pp
Pulse command ' ' ||[ 4A '
(corresponding - 7 L. | mg—/PP
to line driver 26C31) L l ful 178, o |l NP
T | v f
4[24—( ; [ 188 ¢ |mr-mp
i | W H |
I 1 1 1
i i 1 i
oV —rC | = 1981 |0V
' ' 20B1 '
OV = e =gov

W Host-Einheit = Pulstreibertyp mit offenem Kollektor  Fir die Pulseingabe ist der Konverter AK-04 (Zubehor) erforderlich.

A A Puls-Konverter PCON
Host-Einheit DC AK-04 (separat erhaltlich) 5
24V OV PEA-Schnittstelle
Positionier-Einheit 1 T 3A
{24V PP Ilr"‘ +( | = PP
lb—3 oV *PP 3 7 4A | /PP
e o er——¢ 1Bt = np
Pulsbefehl Q_| . E NP *NP . 188; -i-—/NP
! | | i
I 1981 | i
2087 |
—
o ov EHEF OV

A Achtung: Beim Kollektor-Typ miissen die Host-Ein-/Ausgdnge und der AK-04 dieselbe Spannungsquelle haben.

Beschreibung der Pulsfolge-Muster

Pulsfolge-Muster Eingangsklemme Vorwarts i Ruickwarts
Pulsfolge vorwarts PP-/PP l l l '
Pulsfolge riickwarts NP-/NP 0 v l l

Die Pulsfolgen fiir vorwarts und riickwarts bestimmen die Drehrichtung des Motors flr die entsprechenden Bewegungsrichtungen.

Pulsfolge PP-/PP l l l { l l

PP./PP t vty
NP-/NP 115

ety

Differenzpulse A/B

Negative |
Schaltungs- . . i
logik Vorzeichen NP-/NP tief E ‘ hoch
Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.
PP-/PP { l , { l
Differenzpulse A/B :
NP-/NP R | viPet
Die Differnzpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90°-Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.
Pulsfolge vorwirts PP-/PP |
Pulsfolge riickwirts NP-/NP ; F1f e
Positive Pulsfolge PP-/PP 1L ; F1r L
Schaltungs- ;
logik :
Vorzeichen NP-/NP hoch 0 ‘ tief
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E/A-Signale im Pulstreiber-Modus

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel im Pulstreiber-Modus.
SchlieBen Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

PIN-

Nummer | Kategorie| E/A-Nummer Kurzel Signal Parameter-Nr. 25, ,E/A-Muster 6“
1A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
2A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
3A Puls- PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+) Differentielle Pulse bis zu 200 kpps kénnen (iber den
4A Eingang /PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (-) Host eingegeben werden.
u Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Signal-Eingang auf EIN
. INO SON »Servo EIN und inaktiv bei Signal-Eingang auf AUS.
6A IN1 RES Reset Aktive Alarmmeldungen werden bei EIN zurlickgesetzt.
7A IN2 HOME Referenzpunktfahrt Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fihrt die
Achse eine Referenzfahrt aus.
Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment
8A IN3 L Auswahl Drehmomentgrenze | 3¢ 1y Wert laut Parametereingabe begrenzt.
Wenn dieses Signal mindestens 16 ms auf EIN steht,
9A IN4 CSTP Zwangsstop verzégert die Achse bis zum Stop nach dem eingestellten
Drehmomentgrenzwert in der Steuerung und der
Servoantrieb geht auf AUS.
10A IN5 DCLR Fehlerzahler I6schen Der Positionsfehlerzéhler wird bei EIN permanent geldscht.
11A Eingang IN6 BKRL Zwangslosen der Bremse Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise geldst.
Umschaltung auf die gewtlinschte Betriebsart, wenn der
12A IN7 RMOD Umschalten der Betriebsart Schalter MODE an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist.
(AUTO bei Eingang auf AUS, MANU bei Eingang auf EIN).
13A IN8 NC — Frei
14A IN9 NC — Frei
15A IN10 NC — Frei
16A IN11 NC — Frei
17A IN12 NC — Frei
18A IN13 NC — Frei
19A IN14 NC — Frei
20A IN15 NC — Frei
o Schaltet auf EIN, wenn nach Einschaltung der Stromver-
e ouTo PWR »System bereit sorgung die Steuerung hochgefahren ist.
2B OUT1 Y Statusfunktion ,Servo EIN“ Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
Schaltet auf EIN, wenn die Menge der restlichen
3B OuUT2 INP ,Positionierung beendet” Verfahrpulse im Differenzzahler in den angegebenen
Positionsbereich fallt.
4B OuUT3 HEND ,Referenzpunktfahrt beendet” | Dieser Ausgang wird nach der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
..« |Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motor-Drehmoment
5B ouT4 TLR +Drehmomentgrenze erreicht” | jo it dem TL-Signal festgelegten Grenzwert iiberschreitet.
: « | Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei
6B OuTs *ALM Statusfunktion ,Steuerungsalarm arbeitet und schaltet auf AUS um, wenn Alarm ausgeldst wird.
Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht
7B OouT6 *EMGS Statusfunktion ,Not-Aus” in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat. Er schaltet auf
Ausgang AUS, wenn Not-Aus betdtigt worden ist.
. . . | Dieser Ausgang dient zur Ausgabe des Zustands der
8B ouT7 RMDS Statusfunktion ,Aktuelle Betriebsart momentan angewendeten Betriebsart.
9B OouT8 ALM1
10B ouT9 ALM?2 Wahrend eines Steuerungsalarms wird ein Alarm-Code
— Kodiertes Alarmsignal ausgegeben. Nahere Enzelheiten dazu finden sich im
11B OUT10 ALM4 Betriebshandbuch.
12B OUT11 ALM8
_ Diese Signal wird bei einer Alarmstufen-Meldung
13B OUT12 *ALML Nebenfehler-Alarm ausgegeben.
14B OuUT13 NC — Frei
158 OouT14 ZONE1 Zonenfunktion 1 Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Achsposition
16B OoUT15 ZONE2 Zonenfunktion 2 in den durch Parameter definierten Bereich féllt.
178 Puls- NP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+) Differentielle Pulse bis zu 200 kpps konnen tiber den
188 | Eingang /NP Differentieller Pulstreiber-Eingang (-) | Host eingegeben werden.
198 oV N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0 V
20B ov N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0 V

Hinweis: Die Codes mit Sternchen-Prafix (*) stehen fir Signale mit negativer Logik. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung
auf EIN und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.

(Hinweis) Die Anzahl von 800 Enkoderpulsen ist bei allen RCP4-Modellen gleich. Details hierzu finden sich im Betriebshandbuch.
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Betriebsarten der Feldnetzwerk-Spezifikation

Wenn die PCON-CA Uber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus flinf verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achs-
betrieb gewahlt werden. Zu beachten ist, dass die erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

H Erlauterung der Betriebsarten

Betriebsart Beschreibung
E/A-Fernbetrieb Dieser Modus im Feldnetzwerk verfiigt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse
0 / -Meczguseg”e " | Uber E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl der Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach
Bewegungsmuster (E/A-Muster), welche Uber die Steuerungsparameter eingestellt werden.
Positionier-Modus/ | Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition.
1 |Einfach-numerischer| Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit, Beschleunigung etc.) werden tiber die vorher in
Modus der Positionstabelle spezifizierten gewtlinschten Positionsnummern gesetzt.
3 Halb-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fiir Geschwindigkeit,
numerischer Modus | Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
Voll-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung
3 ; und laufende Schubkraft-Parameter. Zusatzlich kdnnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit,
numerischer Modus -
Stromgrenzwert etc. Uberwacht werden.
4 E/A-Fernbetrieb- | Dieser Modus verfiigt tiber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus 1.
Modus 2 Zusatzlich kdnnen auch die aktuelle Position und der Stromgrenzwert Giberwacht werden.

H Erforderliche DatengroBle fiir jedes Netzwerk

DeviceNet CC-Link | PROFIBUS-DP | CompoNet EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET
0 | E/A-Fernbetrieb- 1 Kanal 1 Station 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
Modus 1
Positionier-Modus/
1 |Einfach-numerischer| 4 Kandle 1 Station 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
Modus
Halb-Direkt- . .
2 nume?ils)chérreh/;[odus 8 Kandle | 2 Stationen 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
3 Voll-Direkt- 16 Kandle | 4 Stationen | 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
numerischer Modus Y y Y y y
4 | F/Afernbetrieb-| gy ns)0 1 Station 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Modus 2
* Fir MECHATROLINK I und Il sind keine erfordlichen DatengroBen vorgegeben.
H Funktionsliste je Betriebsart
E/A-Fern- Positionier-Modus/ | Halb-Direkt- | Voll-Direkt- E/A-Fern-
betrieb-  |Einfach-numerischer| numerischer | numerischer betrieb-
Modus 1 Modus Modus Modus (Hinweis1)| ~ Modus 2
Anzahl der Positionierpunkte 512 Punkte 768 Punkte unbegrenzt | unbegrenzt | 512 Punkte
Betrieb Uber direkte Positionsdaten — O O O —
Direkte Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Vorgabe - — (@) (@) —
Druckbewegungs-Betrieb O @) O O O
Auslesen der aktuellen Position — O O O O
Auslesen der aktuellen Geschwindigkeit — - O O —
Betrieb Uber Positionsnummern O O - - O
Auslesen der Endpositionsnummer O — — O

*Bei ,,O" wird die Funktion unterstiitzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstitzt.

(Hinweis 1) Der Voll-Direkt-numerische Modus wird nicht von der MECHATROLINK-Spezifikation unterstitzt.
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Inkrementale / Einfache Absolut-

Spezifikation mit Absolut-Batterie

| PCON Steuerung

@

Absolut-
Batterie

1705
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1785

Befestigungs- Inkrementale / Einfache Absolut- Hutschienen-
gewinde Spezifikation mit Absolut-Batterie montage
848 933
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Einfache Absolut-Spezifikation Befestigungs- Einfache Absolut-Spezifikation Hutschienen-
mit Absolut-Batterie-Einheit gewinde mit Absolut-Batterie-Einheit montage
o 848 5 %3 *Die Absolut-Batterie- 52
o . . Bl o Dt 28
7 24 €| derSteuerung geliefert. 25| £
— o e - a Es| 1
= = — Sg & ~ =3 o
\ 2N i o [55| 55| bovere . me 272
| <€ 25| " %| Einheit 62 10| 5
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E‘ é Lo ‘g S| g
1] Qo
<! | Hh 0
8 * Die Absolut-Batterie- i |
(Sl : Einheit liegt wird mit — [ E;ti;&f;‘n“di’bimﬁ
it . 23 (=)
5 = der Steuerung geliefert. gl
Technische Daten
Spezifikation
Parameter PCON-CA
AnschlieBbare Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC + 10%
Stromaufnahme 20P, 28P, 20SP, 28SP max. 1A
(Stromverbrauch| RCP2 | Motor- 355 775 56p max.22 A
einschlielich | RCP3 | typ
60P, 86P
angeschlossener = = = .
Achsen) RCP4 Motor- 42P 56P Bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2 A
(Hinweis 1) typ ! Bei aktivierter Hochleistungseinstellung: nom. 3.5 A/ max.4.2 A
Spannungsversorgung fir elektromagnetische Bremse | 24 VDC + 10%, 0.15 A (max.)
Einschaltstromspitze (Hinweis 2) 83A
Voriibergehende Spannungsfehler-Resistenz max. 500 ps
Verwendbarer Enkoder Inkremental-Enkoder mit einer Auflésung von 800 Pulsen/Umdrehung
Achskabellange max. 20 m
Externe Schnittstelle PEA-Sperzifikation Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP) - Bis zu 16 Ein- und Ausgangskontakte / Kabellange: max. 10 m
Feldnetzwerk-Spezifik. | DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS, CompoNET, MECHATROLINK, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET

Dateneingabe

PC-Software oder Handprogrammiergerat

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibung)

Betriebsarten

Positionier-Modus / Pulstreiber-Modus (Auswahl durch Parameter-Eingabe)

Anzahl der Positionen im Positionier-Modus

Bis zu 512 Positionen beim Positionier-Typ, bis zu 768 Positionen beim Feldnetzwerk-Typ
Hinweis: Die Zahl der Positionierpunkte hangt vom gewahlten E/A-Muster ab.

Differenz-Verfahren (Leitungstreiber): max. 200 kpps / Kabelldnge: max. 10 m

Eingangspulse

Offener Kollektor-Verfahren: wird nicht unterstiitzt * Bei einem Host mit offenem Kollektor-Ausgang sind
tiber den optional erhéltlichen Konverter AK-04 die offenen Kollektor- in Differenz-Pulse umzuwandeln.

Pulstreiber-Schnittstelle
Pulshefehl-VergroBerung

(elektron. Ubersetzung: A/B)

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

Riickgekopp. Ausgangspulse

keine

Dielektrische Spannungsfestigkeit

500 VDC, min. 10 MQ

Beriihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Basis-Isolierung (Klasse 1)

Inkremental-Spezifikation

Mit Befestigungsgewinde: max. 250 g Mit Hutschienenmontage: max. 285 g

Gewicht

(Hinweis 3) Einfache Absolut-Spezifikation

(einschl. 190 g-Batteriegewicht)

Mit Befestigungsgewinde: max.450g  Mit Hutschienenmontage: max. 485 g

Kiihlmethode

Nattirliche Luftkiihlung

Umgebungstemperatur 0 bis 40 °C
Umgebungs- | Luftfeuchtigkeit max. 85% RH (nicht kondensierend)
bedingungen | Betriebsumgebung keine aggressiven Gase
Schutzklasse IP20

(Hinweis 1) Der Wert erhoht sich um 0.3 A fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom flieBt fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40 °C). Der Stromwert héngt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.
(Hinweis 3) Der Wert erhéht sich um 30 g fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
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ROBO ’

«C CYLINDER
Optionen
Handprog rammlergerat
I Beschrei- Handprogrammiergerat zur Eingabe von Positionen, Il Spezifikation
bung Testabldufen und Uberwachung PREE G CON-PTA-C-ENG
Dateneingabe O
IModell  CON-PTA-C-ENG (Touch-Panel- Handprogrammlergerat) Achsbewegung 5
I Konfi- Umgebungstemperatur/ Temperatur: 0 bis 40 °C,
gura- ] Feuchtigkeit Feuchtigkeit: max. 85 % rel. Feuchtigkeit (RH)
tion i Raumluft-Umgebungs- Keine korrosiven Gase,
3 ""j bedingungen vorzugsweise kein Staub
e Schutzklasse IP40
Gewicht ca.570g
Kabellange 5m
Display 65536 (16 Bit) Farben, weiles Hintergrundlicht

PC'SOftwa re (n ur WI ndOWS) *Fir die 8-Achs-Steuerung MSEP mit Feldnetzwerk-Spezifikation ist die PC-Software obligatorisch.

Il Beschrei- PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testabldufen und Uberwachung.
bung Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

IModell  RCM-101-MW-GER (Software-Kit mit Kommunikationskabel und R5232-Adapter)

| Konﬁguration [MSEP wird ab der Software-Version 9.01.00.00 unterstutzt -

Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB-RCA-SI0050

RS232-Adapter
- RCB-CV-MW
A
$5 mm - o~ J+o—>—0-

IModell  RCM-101-USB-GER (Software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter =
und USB-Kabel) =D
[MSEP wird ab der Software-Version 9.01.00.00 unterstutzt :

USB-Adapter

- RCB-CV-USB
.
i - PO Jep—=

[ Konfiguration

USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050
Absolut-Pufferbatterie-Einheit Ersatz-Pufferbatterie
I Beschrei- Batterie-Einheit fur die Einfach-Absolut-Steuerung I Beschrei- Ersatzbatterie
bung zur Speicherung der aktuellen Positionsdaten. bung fur die Absolut-

IModell  SEP-ABU(-W)* (Hutschienenmontage-Spezifikation) Batterie-Einheit

SEP-ABUS(-W)* (gefestigungsgewinde-Spezifikaion) I Modell AB-7

* SEP-ABU-W/SEP-ABUS-W: Staubschutz-Typ

[l Spezifikation
Parameter Spezifikation
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit 0 bis 40 °C (etwa 20 °C), max. 95 % RH (nicht kondensierend)
Raumluft-Umgebungsbedingungen Keine korrosiven Gase
Absolut-Batterie Modell: AB-7 (Ni-MH-Batterie / Lebensdauer ca. 3 Jahre)
Verbindungskabel Steuerung/Abs.-Batt.-Einheit | Modell: CB-APSEP-AB005 (Ldnge: 0,5 m)
Gewicht Standard-Typ: ca. 230 g / Staubschutz-Typ (IP53): ca. 260 g
Standard-Typ Standard-Typ

mit Befestigungs-
gewinde-Spez.

mit Hutschienen-
montage-Spez.

50 von
Hutschienen-Mitte

4)1??

Absolut- 722
Batterie-Einheit 66.2

354
(Hutsch.-Breite: 35mm)

2

O

£l
©

122
130

100
1
L

i
g

30 Gleitbereich der =
DIN-Fixierlaschen: 5mm

I
e
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PCON Steuerung

Integriertes Motor/Enkoderkabel & Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel fiir RCP4-Serie
veis CB-CA-MPA [JJJ/CB-CA-MPA [1J(1-RB IR iR Ghslinse ) anoen s

Achsenseitig Steuerungsseitig
1-1827863-1 (AMP) PADP-24V-1-S (JST)
PIN-Nr. | Signal Farbe PIN-Nr. |  Signal Farbe
Al 0A/U Blau (Schwarz) +—————_ 1 0A/U Blau (Schwarz)
L Bl | VMM/V_[Orange (Weil) |—————— VMM/V_| Orange (Weif) |
A2 0_AW | Grin(Braun) F———_ 5 0_A/W | Griin (Braun
x B2 0B/- Braun (Grlin) |———_ 3 0B/~ Braun (Griin;
3 A VMM/ Grau (Gelb) 4 VMM/- Grau (Gelb]
— B3 B/- Rot (Rot) 6 0_B/- Rot (Rot]
— | 2 A4 LS+/ BK+ | Schwarz (Orange) 7 LS+/BK+ [Schwarz (Orange)
— B4 LS-/BK- Gelb (Gray) ——+——— 8 LS-/BK- Gelb (Grau
11 A /A+ Blau (Weil) A+ Blau (Weif)
B6 -/A- Orange (Gelb) | -/A- Orange (Gelb)
A7 A+/B+ Griin (Rot) A+/B+ Griin (Rot
12 (10) B7 A-/B-| Braun (Griin] A-/B-—| Braun (Griin)
A8 B+/Z+ | Grau (Schwarz) 5 B+/Z+ | Grau (Schwarz)
EaE aroEr
iti i ci - Bi i it 5 +/LS+ | Blau (Schwarz] +/LS+ | Blau (Schwarz)
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm fo Byt | BauGdwen ks | Baulschwan)
A9 LS GND [ Griin (Griin) 0 LS_GND GBri]n Glg]n
N . N el . o B9 VPS Bi Rot) —_ 18 VPS 1y
* Hochflexible Roboterkabel sind widerstandsfihig gegen Biegekrafte. AO T Vee T Grau (Well] 7T Ve T Goan (Well]
Bei Einsatz mit Kabelkette istimmer ein Roboterkabel zu verwenden. B0 | GND | Rotfoeb) = B OND | RotfGelb) |
B11 FG Schwarz(—] | = =
* Die Farben in Klammern () < % Sz

gelten flr das Roboterkabel.

Integriertes Motor/Enkoderkabel fiir RCP2-Serie
*000 spezifiziert die Kabellan%e (L).

Modell CB'PSEP'M PA |:| |:”:| *Das Standard-Motor/Enkoderkabel ist ein Roboterkabel. Langen bis zu 20 m sind mdglic]

Beispiel: 080 =8 m

1. Steuerungsseitig
Stecker PIN-Nr.
— — Schwarz [ §A] —
8 1 2 — Weils [VMM] — 2
L : 7 — Rot [ @8] — 3
& Stecker 5 — Griin [VMM] — %
- 3 — Braun [ 0/A] — 5
= &l L6 — Gelb [@/8] — 6
Q — 16 — Orange [BK+] —
= Py 17 — Grau [BK-] — 10
—[> 2 5 NC 11
® = 6 | .| NC . 12
= 13 Schwarz [LS+] 7
14 l?ﬂrlau&\[[kS]] 8
f ei} [A+] 3
(10) 5. 3 { E’e‘bﬁf‘]] 2
3 ot [B+] 5
Stecker > orin(Bl_ 2
2. Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r > 68 mm 10 vPS] z
Steck — 5
tecker 9 [GND] 9
12 Y Griin (ark derungsband) | ((frei)] — 20
— — 15 NC 2
—— N 22
8 NC 23
L3 18 Abschirmung [FG] 24

Integriertes Motor/Enkoderkabel fiir RCP3-Serie
*0O0O spezifiziert die Kabellan%e (L).

Modell CB'APSEP'M PA D D D *Das Standard-Motor/Enkoderkabel ist ein Roboterkabel. Iégr:s%elgl t:)'sééu ZBOnT sind méglic

PIN-Nr. [PCON] (ACON) PIN-Nr.
| L Al Schwarz [ @A] (U) —

B1 Weis [VMM] (V) — 2

A2 Braun [ 8/A] (W) — 5

P B2 Griin [ 0B] () — 3

2 A3 Gelb [VMM] () — 4

E 23 Rot [@/B] ((-) ) — 6

= o 4 Orange [LS+] (BK+ — 7
3 \ 38 o & 84 g P
= — A : 1
B6 Gelb [-] (A-) ] 2

(23) A7 Rot [A+] (B+) 3

(10) B7 Griin [A-] (B-) 4

£1 8! ég JSschwarz [B+] )(Z+) 5

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 68 mm AS Schwarz (Markierungsband) (BK-+1 (LS+) 9
B5 d Braun (Markierungsband) [BK-] (LS-) 10
A9 fr—Griin (Markierungsband) [GNDLS] (GNDLS) s 20
B9 v Rot (Markierungsband) [VPS] (VPS) i+ 8
A10 fr Wei (Marklerungsband) [vea (veo 7
B10 #4—  Gelb (Markierungsband) [GND] (GND)_ 9

Steuerungsseitig ATl ) 21
B11 Abschlrmung [FG] (FG) 4
NC 22
NC 23

E/A-Flachkabel
wotel CB-PAC-P10 ][] G e e AN dig 6 L g ngen bis

HIF6-40D-1.27R

L Nr. |Signal é‘,‘gg Querschnitt Nr. |Signal é?ﬁg Querschnitt
A | 24V |Braun-1 1B | Al Braun - 3
A | 24V | Rot-1 28 |[AU Rot -
_ 3A [ Puls- [Orange-1 3B [ AU Oanqe 3
A_|Eingang[” Gelb - 4B [ AUS3 [Gelb-3
Oh _5A [ EINO [ Griin-1 5B [ Al riin - 3
ne “6A [ EN1 Blau-1 6B | A Jau-3
Stecker ® A | EIN2 [Violet- 1 78| OUT6 | Violett-3
8A | EIN3 | Grau-1 8B |AUS7 | Grau-3
9A_| EIN4 | Weil—1 | Flachbandkabel [A] 98 | AUS8 | Weif-3 | Flachbandkabel 8]
(pressgeschweiBt) __10B | AUS 9 [Schwarz-3 | (pressgeschweift)
1B _|AU Braun -4 AWG 28
,gg Rot-4
ange -4
Ohne 351U elb-4
5B [AUS 14| Griin -4
Stecker ® i Eomiy e
= Flachbandkabel-Stecker: 7 178 | P [Violeti-4
H 18B |tingang| Grau-4
HIF6-40D-1.27R (Hirose) oA [EIN14 | WeiB-2 108 1 0V [WeiR-4
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 20A TEINT5 [Schwarz-2 208 | 0V [Schwarz-4
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