RCP6 Katalog-Update V3 @
Rc P 6 RoboCylinder Mittlerer Hochsteif-Schlittentyp mit geradem 24 VDC Schrittmotor

e B

H Modellspezifikationen

Schritt-
motor

RCP6 - HSA6C - WA - 4P - -] - | -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — |_Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 42P ‘ Schrittmotor 20 | 20mm 50 50 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GroBe 4200 12| 12mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
6 | 6mm 800 800 mm P5 RCON S 3m
3 3mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

— An Decke

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fur den gewiinschten Hub zu tGberprifen.
(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm?® zu tiberpriifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Beztiglich
VorsichtsmafBnahmen ist IAl zu kontaktieren.
(4) Die Einschaltdauer muss abhangig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fir weitere Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.
(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fiir weitere
Einzelheiten ist IAl zu kontaktieren.
(6) Der Referenzwert fur die zuldssige Auskragung liegt bei max. 300 mm
in Ma-, Mb- und Mc-Richtung (fiir die Doppelschlitten-Spezifikation

Kabelldngen liegt dieser bei max. 600 mm). Fiir Einzelheiten bzgl. der Auskragung

ist 1Al zu kontaktieren.

Kabeltyp b Kabelcode (7) Bei Auswahl der Doppelschlitten-Spezifikation ist IAl zu kontaktieren
m, I .
Standardkabel SGm hinsichtlich Modellbestellungen und Vorsichtsma3nahmen.
M(G5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m)~R0O3 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Ooti
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10m) BLoNED
R11 (11 m)~R15 (15m) Name Code Seite
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Bremse B SieheS. 189
(Hinweis) Bei Auswahl des 4-direktionalen Anschlusskabels ist ,N“ fiir die Kabellange anzugeben ot ©
und das Kabel separat zu bestellen. Dabei gelten die folgenden Modellcodes: Kal;e:aus':r!ttsr!c:tu ng :?b:n Eu S!ehe S
Kabelldngensperzifizierung (L) in JOIC]. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB” = Roboterkabel Kabelaustrittsrichtung links CJR Siehe 5.189
P3: CB-CAN2-MPACJOICI(-RB) Kabelaustrittsrichtung links []8 Siehe S.189
P5/SE: CB-ADPC2-MPALILICI(-RB) Kabelaustrittsrichtung unten B SieheS. 189
Fir VorsichtsmaBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren. Hochprazisionsversion (Hinweis 1) HPR Siehe S.192
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.194
Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 195
Doppel-Schlitten (Hinweis2) w Siehe S. 196

(Hinweis 1) Steigung 20 kann nicht zusammen mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewahlt werden.
(Hinweis 2) Bei einigen Modell-Steigungen nicht auswahlbar. Fiir Einzelheiten kontaktieren Sie IAI.
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RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma
(Nicken)

Mb
(Gieren)

Mc

(Verwindung)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstufe ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.
I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 20 12 6 3 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit (Hinweis 1) +0.01 mm [+0.005 mm]
. 15 29 50 42 8
Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
Zuladung - > — -
Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter s 14 20 25 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
. Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1280 900 | 450 | 225 Ma: 65N-m
Geschwindigk/ - P . . °
Beschleunig/. |- in- Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 | 8 4 Zulissiges statisches Lastmoment Mb: 75N-m
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.1 0.1 0.3 Mc: 120N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 Ma: 33.7N-m
Zuladun Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei fe) 1 2.5 6 16 Zuléssiges dynamisches Mb: 402N-m
Wadung — Fyiax. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) | 0.75 2 5 10 Lastmoment (Hinweis 2) Mc 553 N-m
. . Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1120 900 | 450 | 225
Vertikal g::g:zr:lgl;./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 8 4 Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 0.3 0.3 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 0.5 0.5 0.5 Schwingungsfestigkeit 49 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 67 112 | 224 | 449 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft N P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s)| 20 20 20 20 Motortyp Schrittmotor
B Brems-Spezifikation Nichterregt ausldsende M b Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 1 2.5 6 16 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min. HUbl‘?nge (mm) 50 50 50 50 (Hinweis 1) Werte in Klammern [ ] gelten fiir die Hochprézisionsversion (nur bei Steigung 3, 6 und 12).
Hub Max. Hublange (mm) 800 800 | 800 | 800 (Hinweis 2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Néheres hierzu erfahren Sie von IAl.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
(Geschwindig- Beschleunigung (G) (Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 0.1 /0.3 /05|07 | 1 |0.1]03/|05 keit(mm/s) { 0.1 /030507 | 1 |0.1/03|05 keit(mm/s) | 0.1 /03 /0507 | 1 |0.1/03|05 keit(mm/s) { 0.1 /030507 | 1 |0.1/03 |05
0 15/15/10| 8 | 7 |1 1 1 0 29272017 |14]25|25 |25 0 50 (45|40 |35(30| 6 | 6 | 6 0 42 42|37 |35 3516|1616
160 15(15(10| 8 | 7 | 1 1 1 80 29 (27 | 20|17 |14|25|25|25 40 50 |45 |40 |35|30| 6 | 6 | 6 50 42 |42 |37 |35 35|16 |16 | 16
320 1511210 8 | 6 1 1 1 200 29272017 |14]|25|25|25 100 504540 |35|30| 6 | 6 | 6 80 40 | 40 | 35353016 |16 | 16
480 120129 | 8|6 |1 1 1 320 29 (27 |20|14 |12|25|25 |25 160 50 (43 35(32|20| 6 | 6 | 6 110 40 | 40 | 35|35 30| 16|16 | 16
640 12112 8|6 |5 |1 1 1 440 2926|1812 |10]25|25 25 220 48392924 /2006 | 6 | 6 140 40 | 40 | 35|35 28| 16| 15| 15
800 10 |10 |65 45| 3 1 1 1 560 29|20(12| 8 | 7|25]|25|25 280 44 |35 26|21 |15/ 6 | 6 |55 170 40 | 40 | 32|26 (26| 14| 11| 11
960 8 | 53515 1 1 700 14|18 |5 4 2 1 340 38 (311914 |11] 6 | 5|45 200 40 3021|1010 9 | 5 5
1120 50321 05 |0.5 800 914 |2 |1 15| 1 400 32(18(10| 6 | 4 |45| 3 |25 225 40 | 8 6 | 2
1280 1105 900 5121 0.5 0.5 450 26 (114 | 2 |1[35[15]1

. Hochleistu ngstufe ausgeschaltet (Energiespar-Mod us) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 0.3 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 03 0.7 0.3

0 8 5 0.75 0 14 10 2 0 20 14 5 0 25 22 10

160 8 5 0.75 80 14 10 2 40 20 14 5 20 25 22 10

320 8 5 0.75 200 14 10 2 100 20 14 5 50 25 22 10

480 8 4 0.75 320 14 10 2 160 20 14 5 80 25 22 10

640 6 3 0.75 440 1" 7 15 220 16 14 4 110 20 14 8

800 4 1.5 0.5 560 7 2.5 1 280 13 7 2.5 140 15 1 5

680 4 340 8 1 1 170 5 1.5

Hub und max. Geschwindigkei

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

20-2 RCP6-HSAGC

Steigung | Hochleistungs- 50~400 450 | 500 550 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | stufe/Steverung | (50 mm-Schritte) | (mm) | (mm) (mm) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
Eingeschaltet 1280<1120> 1090 940 | 815 | 715 | 630 | 560
20 Ausgeschaltet 800 715 | 630 | 560
12 Eingeschaltet 900 ‘ 845 ‘ 705 585 515 | 445 | 390 | 345 | 305
Ausgeschaltet 680<560> 585<560> | 515 | 445 | 390 | 345 | 305
6 Eingeschaltet 450 ‘ 415 ‘ 350 295 255 | 220 | 190 | 170 | 140
Ausgeschaltet 340 295 255 | 220 | 190 | 170 | 140
3 Eingeschaltet 225 ‘ 205 ‘ 170 145 125 | 110 95 85 70
Ausgeschaltet 170 145 125 | 110 | 95 85 70
(Einheit: mm/s)

Empfohlener Bereich
500
450 Steig| 3
2 3%
£ 300
X 250 Steig: 6
S 200 —
5 150 Steig: 127
v 100
Sg Steig. 20|
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt

Sicherstellung S.E.: Hub-Endpunkt
L vonmin. 100
101 (ohne Bremse)
A 141 (mit Bremse) _, 22
@3.5 Nippel- 225 Hub 110 . 20.5
durchmesser (12.5) Offnung 3 60
O ME. | E 51 (Passungstoleranz + 0,02) 50 -
a
@ B o Schmier- ® ®
2| < nippel I
fiir Fiihrung - 0 f
T T T T T T T s T T T T ’77774%’%,,,;&%:[[
Innenansicht von R = i)

Schmieranschluss 4-M5, Tiefe 10 285 H7 Passloch, Tiefe 5
(bei entfernter Abdeckung)

Offset-Referenzposition Q Q 63
fiir die Berechnung der F 150 48.5 ©
| assigen Momente
1 N e A C D LT
n ©
-8 g | ,k,f,f,f,f,@},f,f,f,f,@
~ d b sl | o
3 m." G)] B[ * E g N
R 2 + | ® i ®
1 I
| i
Referenzflédche <L> Rahmenmontagefléche
2] ne) E-04.5 Bohrung N
bereich B) N 04 H7 Passloch, Tiefe 5 3.5 Nippel- -
63 (Rahmenbreite) P Langloch E-M4, Tiefe 8 (vom Rahmenboden) durchmesser 28.5 Offnungsteil
—\ / z
[E 6] % Eaa A3
1 i e — N o
0012 Schmiernippel fiir Kugel-
lTlienfe 5vom @ umlaufspindel/Fiihrung
T b ¢ b (auch gegentiberliegend)
J (Abstand o4 Bohrung zu Langloch) Z Detailansicht von Q
45 c Dx100P 45 Schmieranschluss
® 315 c Dx100P 55 (bei entfernter Schmiernippelkappe)
175 B
Detailansicht von P il
Details Rahmen-Langloch s = 2
@4 -
I 3 !
T .
I 7
| ° M a
R 4
BN —
[ f L
N_/‘ (]
0.5) _J i \ ‘ﬁ"’
Querschnitt von Z-Z u
Details Rahmen-Durchgangsbohrung Kabelaustrittsrichtung (Option)
Il Abmessungen pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
| OhneBremse 347.5 397.5 447.5 497.5 547.5 597.5 647.5 697.5 7475 797.5 847.5 897.5 947.5 997.5 1047.5 1097.5
| MitBremse 387.5 437.5 487.5 537.5 587.5 637.5 687.5 737.5 787.5 837.5 887.5 937.5 987.5 1037.5 1087.5 1137.5
A 2245 274.5 3245 3745 4245 4745 524.5 574.5 624.5 674.5 724.5 7745 824.5 874.5 924.5 974.5
B 186.5 236.5 286.5 336.5 386.5 4365 486.5 536.5 586.5 636.5 686.5 736.5 786.5 836.5 886.5 936.5
C 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
E 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
J 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
H Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Gewicht | Ohne Bremse 2 2.2 24 26 2.9 3.1 33 3.5 3.8 4 4.2 44 47 4.9 5.1 53
k) | Mit Bremse 23 25 2.7 29 3.2 34 36 3.8 4.1 43 45 47 5 5.2 5.4 5.6
Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp

S.3-89 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2023 Band 3 'A ' O - 3
Katalog-Nr. 1024-D, 1Al Ges.-Kat, Version CJ9003-2A RCP6-HSA6C 2



RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen (Doppelschlitten-Spezifikation)

(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hubldnge.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.
(Hinweis) Modelle mit Steigung 12 sind nicht fir Vertikal-Montage geeignet.

H Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

(Nicken)

Tabellen Zuladung zu Geschwin

Mb

(Gieren)

Mc
(Verwindung)

keit/Beschleunigung

en-Spezif.) *DieHochleistungsstufe
H Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern st kein Betrieb maglich.

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 12 6 3 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
e Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei 24 30 38 Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) 12 18 23 Spiel max. 0,1 mm
X o Max. Geschwindigkeit (mm/s) 700 450 225 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal | Geschwindigk/ - TR - = "
Beschleunig./ Min. GeschW|nd|gke|t (mm/f) 15 8 4 Linearfihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Verzogerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 03 0.3 Ma: 546 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 Zulassiges statisches Lastmoment | Mb: 779 N-m
kEE Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei fe) = 4 14 Mc: 205N-m
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) — 3 8 L . Ma: 167 N-m
, ' Max. Geschwindigkeit (mm/s) - 340 200 Zulassiges dynamisches Mb: 199 N-m
Vertikal | Geschwindigk./ TS Lastmoment (Hinweis 1)
Beschleunig./ Min. GeschW|nd|gke|t (mm/f) — 8 4 Mc: 89.8N-m
Verzbgerung :‘Al;::.BB::C?leiunr;:;guunr:;g/cleerz‘(;iizjunr;g((Gc;) — g? g: Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 112 224 449 Schutzart 1P20
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) 20 20 20 Schwingungsfestigkeit 49m/s*
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende Magnetbremse Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Bremshalte-Kraft (kgf) 25 6 16 Motortyp Schrittmotor
Min. nominale Hublange (mm) 200 200 200 Enkodertyp Batterielos-Absolut
Min. effektive Hublénge (mm) 50 50 50 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Hub Max. nominale Hubldnge (mm) 800 800 800 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Max. effektive Hublénge (mm) 650 650 650 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAl
Hublangen-Schrittweite (mm) 50 50 50

ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siche RCP6-Betriebshandbuch.

Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 03 | 0.5 | 0.7 | 1 03 | 05 keit(mm/s) | 03 | 05 | 07 | 1 | 03 | 05 keit(mm/s) | 03 | 05 | 0.7 | 1 03 | 05
0 24 16 14 | 12 0 30 | 24 | 22 |18 4 4 0 38 | 33 | 33 | 33| 14 14
80 24 | 16 | 14 | 12 40 30 | 24 | 22 |18 | 4 4 50 38|33 |33 (33| 14| 14
200 24 | 16 | 14 | 12 100 30 | 24 | 22 |18 | 4 4 80 38 |33 33 |28 14| 14
320 24 16 10 8 160 30 | 24 | 22 | 18 4 4 110 38 | 33 | 33 |28 | 14 14
440 20 12 8 6 220 30 | 24 | 20 | 16 4 4 140 38 | 33 | 30 | 26 | 13 12
560 12 6 4 2 280 28 | 22 | 18 (10| 3 3 170 36 | 28 | 21 | 20 | 10 8
700 5 1 340 20 | 12 | 10 | 6 1 1 200 25 | 15 5 4 3 2
400 6 4 1 225 3
450 1

. Hochleistungstufe ausgeschaltet (Energiespa r-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 03 0.8 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.8 03 keit (mm/s) 03 0.8 0.3

0 12 8 0 18 12 3 0 23 20 8

80 12 8 40 18 12 3 20 23 20 8

200 12 8 100 18 12 3 50 23 20 8

320 12 8 160 18 12 3 80 23 20 8

440 9 3 220 14 12 2 110 18 12 6

560 2 280 8 4 140 12 8 3

340 1 170 8 4 1

Hub und max. Geschwindigkeit (Doppelschlitten-Spezifikation)

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Doppelschlitten-Spezif.)

Stei Nomil?alerHub 200~400 450 500 550 600 650 | 700 | 750 | 800
e Effektl\{erHub 50~250 300 350 400 450 | 500 | 550 | 600 | 650
(mm) ::g;;:&::g:g (Somm-Schittel| () (mm) (mm) o) | o) | om) | om) | ()
12 Eingeschaltet 700 585 515 445 | 390 | 345 | 315
Ausgeschaltet 560 515 445 | 390 | 345 | 315
o | Engeschalt 450<340>| 415<340>] 350<340>] 295 255 | 220 | 190 | 170 | 140
Ausgeschaltet 340<220> 295<220>| 255<220> 220 | 190 | 170 | 140
5 | Engeschalet 225<200>] 205<2005] 170 145 125 [ 110 | 95 | 85 | 70
Ausgeschaltet 170 145 125 110 | 95 | 85 | 70

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublange.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.

20-4 RCP6-HSA6C

(Einheit: mm/s)

Empfohlener Bereich
500
450 Steig| 3
= 400
< 350
% 300
X 250 Steig: 6
35 200 —
5 150 Steig: 127
“ 100
50 —| ‘
0
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

(Hinweis) Gleiche Werte wie bei der Einzelschlitten-Spezifikation.

1A1
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen (Doppelschlitten-Spezifikation)

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

M.E.: Mechanischer Endpunkt

40 S.E.: Hub-Endpunkt
(Schlittengehause-Abstand)
90
150 (realer Schlitten-Abstand) .
(Passloch-Intervallabstand) Slchevs_tellung
L von min. 100_
101 (ohne Bremse)
A 141 (mit Bremse) _ 22
3.5 Nippel- 22.5 Effektiver Hub 110 110 215 20.5
durchmesser (12.9) Offnung 60 60 | 3
Q 50 "@ e |
} 76.5
i = il 1]
o £ -3 Schmier- =3 3| (0]
2| nippel 3 i B 3 0
fa—r— fur Fihrung N ‘77777777 . _ S D e E:[‘;]F:}
* |
> \ c 5 c i
Innenansicht von R o o> o]
. 51 (Passungs- ol 2x4-M5, Tiefe 10
_ Schmieranschluss toleranz £ 0,02) Freischlitten Antriebsschlitten 2x2-05 H7 Passloch, Tiefe 5
(bei entfernter Abdeckung)
Offset-Referenzposition Q
fiir die Berechnung der Q
zulassigen Momente 150 48.5 ©
& _ C ) ) C
I \ R
‘,2§ n | / T ST T T .
s s |3 g ©
E=1 S ) T @
I |
A = - 1 T
31 -
Referenzfliche 9‘315 Rahmenmontagefldche 33.5 ':lippel- 085 Offnungsteil
{ﬁl:emi:;%‘;"gs' 62 P Langloch Eo45 Fohrung 04 H7 Passloch, Tiefe 5 ArCmesser -
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Tieqfe 5 vom Rahmenboden F Eates a3 S Dset;llla_nsmht X?n Q
chmieranschluss
5 J (Abstand 04 Boh Langloch, z . A
— {Apstand o4 Bohrung zuLanglach) (bei entfernter Schmiernippelkappe)
| 41.5 C Dx100P 45
1 : ® 315 c Dx100P 55 0
175 B a 22
. . 4.5 =
Detailansicht von P L Ll
Details Rahmen-Langloch 1} L
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Querschnitt von Z-Z -
Details Rahmen-Durchgangsbohrung Kabelaustrittsrichtung (Option)
Il Abmessungen pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
‘ Ohne Bremse 497.5 547.5 597.5 647.5 697.5 747.5 797.5 847.5 897.5 947.5 997.5 1047.5 1097.5
‘ Mit Bremse 537.5 587.5 637.5 687.5 7375 787.5 837.5 887.5 937.5 987.5 1037.5 1087.5 1137.5
A 374.5 424.5 474.5 524.5 574.5 624.5 674.5 7245 7745 824.5 874.5 924.5 974.5
B 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
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
E 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
J 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublénge. Effektiver Hub: Die tatséchlich betreibbare Hublédnge.
H Gewicht pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
Gewicht | Ohne Bremse 3.03 333 3.53 373 3.93 423 443 463 483 513 533 553 573
(kg) ‘ Mit Bremse 333 3.63 3.83 4.03 4.23 4.53 4.73 493 5.13 543 5.63 5.83 6.03

(Hinweis) Das zusatzliche Gewicht des Freischlittens liegt um 0.43 kg tiber dem der Einzelschlitten-Spezifikation.

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir hre Anwendung geeigneten Typ aus.

. Max. Anzahl ) Steuerungs-Betriebsarten
Bizuer";h_ s?cr;;t ansteuerbarer flr;%z:\r:Jgr‘s- Positi Puls- | Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Rei:{teenz-
Achsen pannung | Fosttion | yreiper | "19"™M oy [ cc [ cle [PR.CN | — | — | EC[EP [ PRT| — | ECM
= " ’ Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 s = - o e e -0 - - -e0 0 - - 30000 MSEL-
- Prospekt. |
[ ) [ ) _ | | 512
RECIRCEECE l [ Option | Option ® o o 0o e e o (768 bei Netzwerk-Spezifikation) 228
pcon-crapispos | 1 L4 ® SN [ (N I I U S (N (VU IO AN I 6 _
(bald erhaltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ’ (8 bei ECM) - - - e 060 - - - 060606 O (keine Positionsdaten bei ECM) RSISES
REL WD 6 - - o eeee- - -000 — - 36000 fatlog

* Netzwerk-Kirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion
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RC P6 RoboCylinder

RCP6-HSA6XC

Hl Modellspezifikationen

Schritt-
motor

RCP6 - HSA6XC - WA - 4P - -] -] -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — | _Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 42P ‘ Schrittmotor 20 | 20mm 500 500 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GroRe 4200 12| 12mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
6 | 6mm 1500 1500 mm P5 RCON S 3m
3 3mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

—L An Decke

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fur den gewtinschten Hub zu Gberprufen.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.

(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® zu tiberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Beztiglich
VorsichtsmaBnahmen ist IAl zu kontaktieren.

(4) Die Einschaltdauer muss abhéngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fiir weitere Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.

(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fir weitere

- Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.
Kabelldngen

(6) Der Referenzwert fur die zuldssige Auskragung liegt bei max. 300 mm

Kabeltyp Kabelcode in Ma-, Mb- und Mc-Richtung. Firr Einzelheiten bzgl. der Auskragung
P(1m) ist 1Al zu kontaktieren.
Standardkabel S(3m)
M(@G5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m)~RO3 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) ”
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) Optionen
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Name Code Seite
Hinweis) Bei Al hl des 4-direktional R:G “hT m)koRIZ(‘) (zs’r:) die Kabelld b RS = L
(i) B At s 4rellnale snclusaas . e ateldnge g Umgekehrt Referenzposton MM Sehes o
Kabelldngenspezifizierung (L) in JOIC. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB” = Roboterkabel Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe 5.195

P3: CB-CAN2-MPALICICI(-RB)
P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB)
Fir VorsichtsmaBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren.

0 ' A ' Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
Bio Ll S.3-91 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2025 Band 3
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RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma
(Nicken)

Mb

(Gieren)

Mc
(Verwindung)

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 20 12 6 3 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
. 15 28 42 42 n
Zuladun Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
9" [Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter 3 14 | 2 | 25 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
R— Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Geschwindiak/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1120 | 800 | 450 | 225 Ma: 65N-m
e5Cl " " " "
Beschleunig./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 8 4 Zulassiges statisches Lastmoment Mb: 75N-m
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 0.1 0.1 0.3 Mc: 120N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 Ma: 33.7N-m
- Max. Zuladung (kg) (mit Hochleistungsstufe) 1 25 | 6 16 Zuléssiges dynamisches Mb: 402N-m
9 Max. Zuladung (kg) (ohne Hochlei fe)| 0.75 2 5 10 Lastmoment (Hinweis 1) Mc: 553 N-m
. .| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 960 700 | 450 | 225
Vertikal S:szmeunig /J Min. Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 8 4 Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 03 | 03 | 03 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 05 | 05 | 05 Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 67 | 112 | 224 | 449 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft - P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) | 30 30 20 20 Motortyp Schrittmotor
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende Magnetbremse Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 1 25 | 6 16 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min3 Hublaunge (mm) 50088 (8 00K (R500R(RE00 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hub Max. Hubldnge (mm) 1500 | 1500 | 1400 | 1000 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAI.
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstu

ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keitmm/s) | 0.1 | 0305 0.7/1/0.1 |03 05 keitmm’s) | 01 | 03 |05 07/ 1 0.1/03 05 ketims) | 0.1 |03 |05/ 0.7| 1 [0.1 |03 |05 keitam’s) | 0.1 0.3 | 05/ 07| 1 0.1 /03 |05
0 151510 | 8 |7 1 11 0 28 | 26 | 18|16 |14 | 25|25 |25 0 42 38|26/ 24|20 6 |6 | 6 0 42 |42 | 35| 35|35| 16|16 | 16
160 15 |15 (10 | 8 |7| 1 1 1 80 28 | 26 |18 |16 |14 |25 |25 |25 40 42 (38 | 26|24|20| 6 | 6 6 50 42 |42 | 35| 35|35|16 |16 | 16
320 12 /12 (10 | 8 |6 1 101 200 28 | 26 |18 |16 |14 |2.5|2.5 |25 100 40 |38 | 26|24/20| 6 |6 |6 80 40 |40 | 35| 35 /30|16 | 16 | 16
480 12 (12| 9 | 8 |6/ 1 1 1 320 26 | 26 |18 |14 (12 (25|25 (25 160 40 {38 | 26| 24|20 6 |6 | 6 110 40 |40 | 35|35(30 |16 |16 | 16
640 12 |12 /65| 5 (4| 1 1 1 440 26 | 26 |13 11| 8 |25 25|25 220 37 |36 | 26|24|18| 6 6 | 6 140 40 |40 | 35|35 (28 |15 |15 |15
800 95|95]| 5 3 (2|1 1 1 560 175|175 9| 5|3 | 2| 2 |2 280 32|32 |26|18| 13| 6 6 |55 170 40 |36 | 29|20 |16 |11 |10 | 8
960 7 13|21 0.5] 0.5 700 9 321 1105 340 26 (26| 16|11 | 8| 5|5 45 200 24| 6| 6|1 |14/ 4|3
1120 5 1 800 3 400 22|16 | 6 | 3| 1]25|25]|15 225 8 1
450 |12 6| 1 11
[l Hochleistu ngstufe ausgeschaltet (Energiespar—Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb moglich.
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 03
0 8 5 0.75 0 14 10 2 0 20 14 5 0 25 22 10
160 8 5 0.75 80 14 10 2 40 20 14 5 20 25 22 10
320 8 5 0.75 200 14 10 2 100 20 14 5 50 25 22 10
480 8 4 0.75 320 14 10 2 160 20 14 5 80 25 22 10
640 6 3 0.75 440 11 5 15 220 16 14 4 110 20 14 8
800 3 0.5 560 4 0.5 0.5 280 11 3 15 140 15 4 3
340 1

Hub und max. Geschwindigkeit

Steigung | Hochleistungs- | 500~650 | 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
(mm) |stufe/Steverung | (0mm-Schritte)}  (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
20 Eingeschaltet 1120<960> 970<960> 940 860 790 730 640 610 580 540 470 450 430 400

Ausgeschaltet 800<640> 790<640> | 730<640> | 640 610 580 540 470 450 430 400
1o | Engeschaket | 800<700> | 770<700>| 770<700>| 680 | 620 | 560 510 460 425 380 360 330 315 285 270 250 235 220

Ausgeschaltet 560 510 460 425 380 360 330 315 285 270 250 235 220
6 Eingeschaltet | 450 ‘ 380 ‘ 380 ‘ 340 310 280 255 230 210 185 175 165 140 135 125 115

Ausgeschaltet 340<280> 310<280> | 280 255 230 210 185 175 165 140 135 125 115
y  |Hngedete| 225 | 190 | 190 | 165 145 135 125 115

Ausgeschaltet 140 135 125 115

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

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich
500
450 Steig} 3
2350
E 300
X 250 Steig: 6
5 200 —
S 150 -
32 100 Steig: 127}
58 Steig. 20|
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
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RCP6 RoboCylinder

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

www.iai-automation.com

Sicherstellung

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

_ vonmin. 100
Schmiernippel 106 (ohne Bremse)
23, fiir Fhrung A 146 (mit Bremse) | 8.5
WMy N (199
"k, /D»Oe/ (12.5) 81 Hub 110 86.5 20.5
%’se} ME | SE Home | ME.
ERY4 gg \/3
] 1415
( :
e s == ®
B e e I A P A -
(] ®
i o
Innena.n5|cht vonQ o / \ 2:05 H7 Passloch, Tiefe 5
Schmieranschluss 51 (Passungstoleranz + 0,02) 45, Tiefe 10
(bei entfernter Abdeckung)
£
£
<] Offset-Referenzposition
~e fiir die Berechnung der
% zulassigen Momente 22
* - [ — 7 [a— w =
2
0 ©
N H
Referenzfliche 2 " -
bereich B) 35
Rahmen- 62 (Referenzflache)
montagefliche 63 (Rahmenbreite)
H-24.5 Bohrun @4 H7 Passloch, Tiefe 5 945
M4, Tiefe 8 p Langloch eZ (vom Rahmenboden) 1 ?
3% 35 35 Ea 3 %% k=3 E=3 ! o
a 4‘7*7*‘7*74 S 774 I B L J ‘ EJ{’“
J (Abstand @4 Bohryng zu Langloch) Z (0.5 eT
R Kx100P 150 F Gx100P 50 .
Rahmenboden C Dx100P 60 Querschnitt von Z-Z
Detailansicht von P 175 B Details Rahmen-Durchgangsbohrung
Details Rahmen-Langloch
o
105
Kabelaustrittsrichtung
Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(ab Werk: oben)
Il Abmessungen pro Hub
Hub 500 | 550 600 650 700 750 | 800 | 850 900 950 | 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200 | 1250 | 1300 | 1350 | 1400 | 1450 | 1500
|Ohne Bremse | 9125 | 9625 | 10125 | 10625 | 11125 | 11625 | 12125 | 12625 | 13125 | 13625 | 14125 | 14625 | 15125 | 15625 | 16125 | 16625 | 17125 | 17625 | 18125 | 18625 | 19125
| MmitBremse | 9525 | 100255 | 10525 [ 11025 | 11525] 12025 | 12525 | 13025 | 13525 | 14025 | 14525 | 15025 | 15525 | 160255 | 16525 | 17025 | 17525 | 18025 | 18525 | 19025 | 19525
A 798 848 898 948 998 | 1048 | 1098 | 1148 | 1198 | 1248 | 1298 | 1348 | 1398 | 1448 | 1498 | 1548 | 1598 | 1648 | 1698 | 1748 | 1798
B 760 810 860 910 960 | 1010 | 1060 | 1110 | 1160 | 1210 | 1260 | 1310 | 1360 | 1410 | 1460 | 1510 | 1560 | 1610 | 1660 | 1710 | 1760
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11 12 12 13 13 14 14 15 15 16 16
E 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28 30 30 32 32 34 34 36
F 50 0 0 50 50 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50
G 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7 7
H 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26 28 28 28 30 32 32 32 34 36
J 550 | 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200 | 1250 | 1300 | 1350 | 1400 | 1450 | 1500 | 1550
K 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7
R 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50
M Gewicht pro Hub
Hub 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1050 | 1100 | 1150 | 1200 | 1250 | 1300 | 1350 | 1400 | 1450 | 1500
Gewicht| Ohne Bremse 48 | 50 | 52 55| 57 | 59| 61| 63| 65 | 67 6.9 7.1 74 7.6 7.8 8.0 8.2 8.4 8.6 8.8 9.1
kg) |  MitBremse 51 | 53 | 55| 58| 60 | 62 | 64 | 66 68 | 70 7.2 7.5 7.7 7.9 8.1 83 8.5 8.7 8.9 9.2 9.4

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

B Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
izuefl\cg _ S?Cr;l-t AR f;l)r;?\anrrjgnsg position | Puls- | p, Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Re:z:tegz-
Achsen treiber | "% DV | CC CE|PR|CN | — | — |EC EP PRT| — | ECM
| i i Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 10%"';285\'/?{ - - ° - - = - o0 - - 30000 WSEL-
i Prospekt.
[ ] [ ] _ | _ | _ 512
ECNCB CCE ' L Option | Option o L ® (768 bei Netzwerk-Spezifikation) 5258
rconcvepiereos | 1 1 ® ® SRR [ I I (U 64 _
(bald erhdltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ‘ (8 bei ECM) - - - |®o® 00 - - — O o - o (keine Positionsdaten bei ECM) RS'::S
RSEL | 8 - - o e e 00 - - — @ o - - 36000 Katalog.

* Netzwerk-Kirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion

A RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
S.3-93 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2025 Band 3
Katalog-Nr. 0825-D, IAl Ges.-Kat. Version CJ9005-1A
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RC P6 RoboCylinder

RCP6-HSA7C

Schritt-
motor

+10pm || £5pm
oy
1%§:D Optional

Hl Modellspezifikationen
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — |_Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 56P Schrittmotor 24 | 24mm 50 50 mm P3 PCON N Kein Kabel Fir weitere Optionen
GroBe 5607 16 | 16 mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
8 | 8mm 800 800 mm P5 RCON S 3m
4 4 mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel
RoH$
— =
] n
An Decke
Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fir den gewiinschten Hub zu Gberpriifen.
(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.
(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® zu tiberpriifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Beztiglich
VorsichtsmafBnahmen ist IAl zu kontaktieren.
(4) Die Einschaltdauer muss abhé@ngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fiir weitere Einzelheiten ist IAl zu kontaktieren.
(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fir weitere
Einzelheiten ist 1Al zu kontaktieren.

Kabelldngen

Kabeltyp Kabelcode
P(1m)
Standardkabel S3m)
M(5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m)~X15 (15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

RO1 (1 m) ~R0O3 3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)
R06 (6 m) ~R10 (10 m)
R11 (11 m)~R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)
(Hinweis) Bei Auswahl des 4-direktionalen Anschlusskabels ist ,N“ fiir die Kabellange anzugeben

und das Kabel separat zu bestellen. Dabei gelten die folgenden Modellcodes:

Kabelldngenspezifizierung (L) in O Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB” = Roboterkabel

P3: CB-CAN2-MPALICICI(-RB)

P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB)

Fir VorsichtsmaBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren.

Roboterkabel

20-6 RCP6-HSA7C

(6) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt bei max. 400 mm
in Ma-, Mb- und Mc-Richtung (fir die Doppelschlitten-Spezifikation
liegt dieser bei max. 600 mm). Fr Einzelheiten bzgl. der Auskragung
ist Al zu kontaktieren.

(7) Bei Auswahl der Doppelschlitten-Spezifikation ist IAl zu kontaktieren
hinsichtlich Modellbestellungen und Vorsichtsma3nahmen.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 189
Kabelaustrittsrichtung oben T Siehe S. 189
Kabelaustrittsrichtung links CJR Siehe S.189
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S.189
Kabelaustrittsrichtung unten CJB Siehe S.189
Hochprézisionsversion (Hinweis 1) HPR Siehe S. 192
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.194
Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 195
Doppel-Schlitten (Hinweis2) w Siehe S. 196

(Hinweis 1) Steigung 20 kann nicht zusammen mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewéhlt werden.
(Hinwetis 2) Bei einigen Modell-Steigungen nicht auswéhlbar. Fiir Einzelheiten kontaktieren Sie IAI.

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
S. 3-93 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2023 Band 3
Katalog-Nr. 1024-D, IAl Ges.-Kat. Version CJ9003-2A
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RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Details Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 24 16 8 4 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit (Hinweis 1) +0.01 mm [+0.005 mm]
. 37 48 61 55 .
Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
Zuladung - > — -
Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter 18 35 20 40 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
L Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1230 | 840 | 420 | 210 Ma: 145N-m
Geschwindigk./[ - TR e . -
Beschleunig./ Min. Geschwmdl.gken (mm/f) 30 20 10 5 Zulissiges statisches Lastmoment Mb: 145N-m
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.1 0.1 0.1 Mc: 300N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 . . Ma: 755N-m
Zuladun Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei fe) 3 8 16 | 25 Zulassiges dynamisches Mb: 90N-m
9 Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) 2 5 10 15 Lastmoment (Hinweis 2) Mc: 134N-m
. . Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1080 840 | 420 | 210
Vertikal g::g:zr:lgl;./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 30 20 10 5 Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 0.3 0.3 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 0.5 0.5 0.5 Schwingungsfestigkeit 49 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 139 209 | 418 | 836 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft N P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) |~ 20 20 20 20 Motortyp Schrittmotor
B Brems-Spezifikation Nichterregt ausldsende M b Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 3 8 16 | 25 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min. HUbl‘?nge (mm) 50 50 50 50 (Hinweis 1) Werte in Klammern [ ] gelten fiir die Hochprézisionsversion (nur bei Steigung 4, 8 und 16).
Hub Max. Hublange (mm) 800 800 | 800 | 800 (Hinweis 2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Néheres hierzu erfahren Sie von IAl.

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma
(Nicken)

Mb
(Gieren)

Mc
(Verwindung)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstu
I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
(Geschwindig- Beschleunigung (G) (Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 0.1 0.3 |0.5|07| 1 [0.1]03|0.5 keit(mm/s) { 0.1 /030507 | 1 |0.1/03|05 keit(mm/s) | 0.1 /0.3 /0.5/0.7 | 1 |0.1|03|0.5 keit(mm/s) { 0.1 /030507 | 1 |0.1/03|05
0 371371221614 | 3 | 3| 3 0 48 | 46 | 35|28 |27| 8 | 8 | 8 0 61 | 55|50 |45 40|16 |16 | 16 0 55|51 |45 |40 |40 25| 25|25
200 37 (37|22|16 |14 | 3 | 3 | 3 140 48 | 46 | 35|28 (27| 8 | 8 | 8 70 61 | 55|50 |45 40|16 | 16 | 16 35 55|51 |45 |40 (40| 25| 25| 25
420 371342016 |14 | 3 | 3 | 3 280 48 |46 | 35|25 /24| 8 | 8 | 8 140 61| 55|50 |45 |37|16| 16| 16 70 55|51 45|40 |40 | 25|25 |25
640 37(20115|10| 9 | 3 |3 |3 420 46 (34 | 25|15 |10| 6 | 5 |45 210 61 |55 |40 |33(24|11|10|95 105 55|51 |45|40 35|22|20 |19
860 12196 | 4 25| 2 560 35/20(15/10|6 | 5| 4|3 280 5540 2820 |13]| 9 | 8 140 5545 |35(30 |25 16 | 14| 12
1080 713 |[15/05 1105 700 20|15| 8 |5 |3]|3 ]2 1 350 511219 | 4 75| 4 175 55130 |16 1M 7 | 4
1230 3 /15/05 840 7|2 1 0.5 420 40 | 7 5 2 210 45 8
I Hochleistu ngstufe ausgeschaltet (Energiespar-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 03 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 07 03
0 18 10 2 0 35 20 5 0 40 25 10 0 40 30 15
200 18 10 2 140 35 20 5 70 40 25 10 35 40 30 15
420 18 10 2 280 25 12 3 140 40 25 7 70 40 30 15
640 10 2 1 420 15 6 15 210 25 14 4 105 40 30 8
800 4 0.5 0.5 560 7 0.5 0.5 280 10 1.5 140 3

Hub und max. Geschwindigkeit Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steigung | Hochleistungs- 50~500 550 600 650 | 700 750 800 Empfohlener Bereich
(mm) | stufe/Steuerung | (50 mm-Schritte) | (mm) (mm) (mm) | (mm) (mm) (mm) 900 T
94 | Eingeschaltet 1230<1080> 1080 | 950 840 750 _ % Steig, 47
Ausgeschaltet 800 750 £ 600
16 | ngeschalet 840 | 820 [ 715 625 555 495 £ 500 o
Ausgeschaltet 560 555 495 3 400 teig. 8
. =3
g | Engeschalte 420 | 405 [ 350 | 310 275 245 5 ;gg Steig. 16
Ausgeschaltet 280 275 245 2 100 — T :
4 | fngeschaliet 210 | 195 [ 175 | 150 135 120 0 teig. 24
Ausgeschaltet 140<105> 135<105> | 120<105> 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
(Einheit: mm/s)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
S.3-94 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2023 Band 3
Katalog-Nr. 1024-D, IAl Ges.-Kat. Version CJ9003-2A
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RCP6 RoboCylinder

[_Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt

S.E.: Hub-Endpunkt
Sicherstellung

L von min. 100
133 (ohne Bremse)
3.5 Nibpel A 183 (mit Bremse) (22)
3.5 Nippel-
durchmesser (12.5) Offnung 225 Hub 126 275 245 955
3 77 3 |
M.E. 7 S.E. 61 (Passungstoleranz + 0,02) 50 Hom¢ iM.E. % 0 )
@ Schmier- . 90.5 ‘
9| nippel © | @l
fiir Fiihrung '® \ @ | D] M ‘
x G o ‘ | 4*
: R T L e 5 BE
Innenansicht von R . . Eé ©5) a
Schmieranschluss Hs — o
(bei entfernter Abdeckung) e } va - e o Querschnitt von Z-Z
9 4-M5, Tiefe 10, 2-05 H7 Passloch, Tiefe 5 Details Rahmen-
Offset-Referenzposition DurChga ng sbohru ng
fiir die Berechnung der Q Q 73
zuldssigen Momente 150 -\ 61.8 -
o |
2 Bl f o P o
2| o o)
o5 ® &
@ = hie IR
£ g ‘ b
3 s 2 iy
.,,‘ =
Referenzflache 37 J Rahmenmontageflache
(Abmessungs- 45
bereich B)
4 (Referenzflich E-05.5 Bohrung 04 H7 Passloch, Tiefe 5 3.5 Nippel- ~ .
P Langloch E-M5, Tiefe 10 (vom Rahmenboden) durchmesser 28.5 Offnungsteil
75 (Rahmenbreite] Z
il <z
—FFHE] ¥ ¥ k2]
44307 ‘g T Schlmi?rnipgell furhKugeI—
- umlaufspindel/Fiihrung
Tiefe 5 vom Rahmenboden sl —-—+- ——_————— ¥ - - - (auch gegeniiberliegend)
5 F Detailansicht von Q
L 0 0 0 Schmieranschluss
=< (bei entfernter Schmiernippelkappe)
% J (Abstand 4 Bohrung zu Langloch) Z
28 C Dx100P 30.5
Detailansicht von P 16 c Dx100P 425 » %
Details Rahmen-Langloch 175 B =
L Ll
[
==
n (il
@ i
©,
1
Lo
2 =
Kabelaustrittsrichtung (Option)
Il Abmessungen pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
‘ Ohne Bremse 405.5 455.5 505.5 555.5 605.5 655.5 705.5 755.5 805.5 855.5 905.5 955.5 1005.5 1055.5 1105.5 1155.5
‘ Mit Bremse 455.5 505.5 555.5 605.5 655.5 705.5 755.5 805.5 855.5 905.5 955.5 1005.5 1055.5 1105.5 1155.5 1205.5
A 250.5 300.5 350.5 400.5 450.5 500.5 550.5 600.5 650.5 700.5 750.5 800.5 850.5 900.5 950.5 1000.5
B 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
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0
D 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9
E 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20
J 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900
H Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Gewicht | Ohne Bremse 3.9 41 44 47 49 52 55 57 6 63 6.5 6.8 7.1 73 76 7.9
kg | Mit Bremse 44 46 49 52 54 57 6 62 65 68 7 73 7.6 7.8 8.1 84

RCP6-Serie Hochstei its-Schlittentyp
S.3-95 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2023 Band 3 'A ' _8
Katalog-Nr. 1024-D, IAI Ges-Kat, Version CJ9003-2A RCP6-HSA7C



RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen (Doppelschlitten-Spezifikation)

(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hubldnge.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.
(Hinweis) Modelle mit Steigung 16 sind nicht fur Vertikal-Montage geeignet.

H Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma
(Nicken)

Mb

(Gieren)

Mc

(Verwindung)

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 16 8 4 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
e Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei: 44 49 49 Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) 33 38 38 Spiel max. 0,1 mm
X o Max. Geschwindigkeit (mm/s) 560 420 175 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal | Geschwindigk/ TR - = N
Beschleunig./ Min. Geschwmdlgkelt (mm/f) 20 10 5 Linearfihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Verzogerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 03 0.3 Ma: 900 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 Zulassiges statisches Lastmoment | Mb: 900 N-m
kEE Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei: ffe) — 14 23 Mc: 458 N-m
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) — 8 13 L . Ma: 316 N-m
, ' Max. Geschwindigkeit (mm/s) - 350 175 Zulassiges dynamisches Mb: 376 N-m
Vertikal | Geschwindigk./ - TS Lastmoment (Hinweis 1)
Beschleunig./ Mln‘Geschwmdl'gkelt (mm/f) — 10 5 Mc: 218N-m
Verzégerung I\NAI;;T.BBeesScchr;leiun?:iunr:;glcleelrz;;iijunr;g ((GG)) — g? g: Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 112 224 449 Schutzart 1P20
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) 20 20 20 Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s®
Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende { Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Bremse Bremshalte-Kraft (kgf) 25 6 16 Motortyp Schrittmotor
Min. nominale Hublange (mm) 200 200 200 Enkodertyp Batterielos-Absolut
Min. effektive Hublange (mm) 50 50 50 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Hub Max. nominale Hubldnge (mm) 800 800 800 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Max. effektive Hublénge (mm) 650 650 650 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAl
Hublangen-Schrittweite (mm) 50 50 50

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung (Doppelschlitten-Spezif.) *DieHochleistungsstufe ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern it kein Betrieb maglich.

Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 03 | 05 | 07 | 1 | 03 | 05 keitmm/s) | 0.3 | 05 | 07 | 1 | 03 | 05 keit(mm/s) | 03 | 05 | 07 | 1 | 03 | 05
0 44 33 26 | 25 0 49 | 43 38 | 38| 14 14 0 49 43 38 | 38 | 23 23
140 44 | 33 | 26 | 25 70 49 | 43 | 38 |38 | 14 | 14 35 49 | 43 | 38 | 38| 23 | 23
280 44 | 32 | 22 | 20 140 49 | 38 | 36 | 33| 14 | 14 70 49 | 43 | 38 |38 | 23 | 23
420 30 20 10 6 210 49 33 28 | 20 8 7 105 49 43 38 |33 | 18 17
560 10 6 4 2 280 36 | 24 16 | 10| 5 4 140 40 | 30 | 25 | 20 9 7
350 14 4 1 1 175 25 8 4 1

420 3

. Hochleistungstufe ausgeschaltet (Energiespa r-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3

0 33 18 0 38 23 8 0 38 28 13

140 33 18 70 38 23 8 35 38 28 13

280 23 10 140 38 23 5 70 38 28 13

420 10 3 210 20 10 2 105 36 26 4

280 5 140 6

Hub und max. Geschwindigkeit (Doppelschlitten-Spezifikation)

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Doppelschlitten-Spezif)

Sk Nominaler Hub 200~550 600 650 700 750 800
gung | Efektiver Hub 50~400 450 500 | 550 600 650
(mm) | Hochleistungs- (50 mm-Schritte) (mm) (mm) | (mm) (mm) (mm)
stufe/Steuerung
16 Eingeschaltet 560 555 495
Ausgeschaltet 420
g | ngeschate 420<350> | 405<350> | 350 | 310 275 245
Ausgeschaltet 280<210> 275<210> | 245<210>
" Eingeschaltet 175 \ 150 135 120
Ausgeschaltet 140<105> 135<105> 120<105>

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublénge.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublédnge.

20-9 RCP6-HSA7C

(Einheit: mm/s)

Empfohlener Bereich
900
800 Steig
= 700 y
+= 600
S 500 ST
= 400 Steig. 8
=3 J—
g 30 Steig. 16
I
0
0 10 20 30 40 50 60 70
Stromgrenzwert (%)

80

(Hinweis) Gleiche Werte wie bei der Einzelschlitten-Spezifikation.

1A1
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen (Doppelschlitten-Spezifikation)

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

M.E.: Mechanischer Endpunkt

24 S.E.: Hub-Endpunkt
(Schlittengehause-Abstand)
150 73
(Passloch-Intervallabstand) (realer Schlitten-Abstand) Sicherstellung
L von min. 100
N 133 (ohne Bremse)
3.5 Nippel- (12.5) Offnung A 183 (mit Bremse) 22
durchmesser
s 225 Effektiver Hub 126 126 275 245 955
+ |
3 77 77 3
| i
8 | =)= | schmier- ME | 7NsE 50 e, D
= T nippel ‘
T fiir Fihrung | 0
o
- I T = ® | j
Innenansicht von R ‘ i
Schmieranschluss () ot ) () | IO 05 !
(bei entfernter Abdeckung) / " " . - i .
‘o7 = = = — o Quersc.hnltt von Z-Z
61 (Passungs- o 2x4-M5, Tiefe 10 Details Rahmen-
toleranz + 0,02) 0| = h h
Offset. Freischlitten Antriebsschlitten 2x2-65 H7 Passloch, Tiefe 5 Durchgangsbohrung
fiir die Berechnung der Q Q
zulissigen Momente 150 61.8 73
— " 1 ‘
2 F | . i C Y[/ Al f AT = T
SE| »
S LB/ s S s— BT
R EGS B ] |3
| o © ® ®|
HE ‘ * —
he 37 J Rahmenmontagefliche i i
- _hahmenmontagetiache E-05.5 Bohrung . 23.5 Nippel- N
n 45 Langloch 24 H7 Passloch, Tiefe 5 durchmesser 28.5 Offnungsteil
bereich B) 74 Referenziiche) z (vom Rahmenboden)
. | L omtetmenboten
75 (Rahmenbreite) E ¢‘\G ) ) p N ?
44012 = ,,,74§£,7,7,7,7,77777,777, & ‘Z,,,,,f,i,i,i,i, Schmiernippel fiir Kugel-
Tie%e 5 vom Rahmenboden © 1 ucmlr:ll?ggzgg:I/Fuijrhrﬂ?\;
5 F 2 e s (auch gegentiberliegend)
<+ 4 . .
‘ 7 Detailansicht von Q
J (Abstand o4 Boh Lanloch == Schmieranschluss
& (Abstand 94 Bohrung zu Langloch) (bei entfernter Schmiernippelkappe)
28 C Dx100P 30.5
Detailansicht von P 16 c Dx100P 425
Details Rahmen-Langloch ;5 B
22
H
Recht
E I——
©
¥
Unten
Kabelaustrittsrichtung (Option)
Il Abmessungen pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
‘ Ohne Bremse 555.5 605.5 655.5 705.5 755.5 805.5 855.5 905.5 955.5 1005.5 1055.5 1105.5 1155.5
‘ Mit Bremse 605.5 655.5 705.5 755.5 805.5 855.5 905.5 955.5 1005.5 1055.5 1105.5 1155.5 1205.5
A 400.5 450.5 500.5 550.5 600.5 650.5 700.5 750.5 800.5 850.5 900.5 950.5 1000.5
B 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
C 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0
D 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9
E 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20
J 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublange. Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.
H Gewicht pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
Mass | Ohne Bremse 543 563 5.93 6.23 6.43 6.73 7.03 7.23 7.53 7.83 8.03 833 863
(kg) ‘ Mit Bremse 593 6.13 6.43 6.73 6.93 7.23 7.53 7.73 8.03 833 8.53 8.83 9.13

(Hinweis) Das zusatzliche Gewicht des Freischlittens liegt um 0.73 kg tiber dem der Einzelschlitten-Spezifikation.

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

B Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
izuefl\cg _ S?Cr;l-t AR f;;r;?\anrrjgnsg position | Puls- | p, Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Reigfenz'
Achsen treiber | "% DV | CC CE|PR|CN | — | — |EC EP PRT| — | ECM
i i Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 10%"';285\'/?{ - - ° - - = - o0 - - 30000 WSEL-
i Prospekt.
[ ] [ ] _ | _ | _ 512
REOBSBLCE l L Option | Option o L ® (768 bei Netzwerk-Spezifikation) 5258
rconcvepiereos | 1 1 ® ® SRR [ I I (U 64 _
(bald erhdltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ (8 bei ECM) - - - e 00 - - — 0 e -0 (keine Positionsdaten bei ECM) RSISES
RSEL | 8 - - o e e 00 - - — @ o - - 36000 Katalog.

* Netzwerk-Kiirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-IO | ECM - EtherCAT Motion

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
S.3-98 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2023 Band 3
Katalog-Nr. 1024-D, IAl Ges.-Kat. Version CJ9003-2A
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RC P6 RoboCylinder

Achsbreite

Gerade Schritt-
Bauform motor

Hl Modellspezifikationen

RCP6 - HSA7XC - WA - 56P - -] -] -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — | _Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 56P ‘ Schrittmotor 24 | 24mm 700 700 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GréRe 5601 16 | 16 mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
8| 8mm 1500 1500 mm P5 RCON S 3m
4 4 mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

— An Decke

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erh&ht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fur den gewiinschten Hub zu Gberprifen.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe ,Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.

(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm” zu tiberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Beztiglich
VorsichtsmaBnahmen ist IAl zu kontaktieren.

(4) Die Einschaltdauer muss abhéngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fiir weitere Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.

(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fur weitere

- Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.
Kabelldngen

(6) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt bei max. 400 mm

Kabeltyp Kabelcode in Ma-, Mb- und Mc-Richtung. Fir Einzelheiten bzgl. der Auskragung
P(1m) ist 1Al zu kontaktieren.
Standardkabel S3m)
M (5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m)~X15 (15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

RO1 (1 m)~R03 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10m) Optionen
LD (@1 )= L33 (5 ) Name Code Seite
R16 (1 ~ R20 (2!
6 (16 m) 0 (20 m) Bremse B Siehe S. 189
(Hinweis) Bei Auswahl des 4-direktionalen Anschlusskabels ist ,N“ fiir die Kabellange anzugeben P .
und das Kabel separat zu bestellen. Dabei gelten die folgenden Modellcodes: Umh?ekehrtlf Referer;:lzli)o-SItlon NM S!ehe S
Kabellingenspezifizierung (L) in CJCJCI. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB" = Roboterkabel Schlittenroller-Spezifikation SR SieheS. 195

P3: CB-CAN2-MPALICICI(-RB)
P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB)
Fir VorsichtsmaBBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren.

0 ' A ' Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
- - S.3-101 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2025 Band 3
2 T10-1 rcpe-HsA7XC
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RC P6 RoboCylinder

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 24 16 8 4 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
. 37 48 53 53 "
Zuladun Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
9 Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter 18 35 20 20 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
R— Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Geschwindiak/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1080 | 700 | 420 | 175 Ma: 145N-m
e5Cl " " " "
Beschleunig./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 30 20 | 10 5 Zulassiges statisches Lastmoment Mb: 145N-m
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 0.1 0.1 0.1 Mc: 300N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 Ma: 755N+'m
- Max. Zuladung (kg) (mit Hochleistungsstufe) 3 8 16 | 25 Zuléssiges dynamisches Mb: 90N-m
9 [Max. Zuladung (kg) (ohne Hochlei f 2 5 10 | 15 Lastmoment (Hinweis 1) Mc 134N-m
. .| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 860 | 560 | 350 | 140
Vertikal S:szmeunig /J Min. Geschwindigkeit (mm/s) 30 20 10 5 Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 03 | 03 | 03 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 05 | 05 | 05 Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 139 | 209 | 418 | 836 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft - P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) | 30 30 20 20 Motortyp Schrittmotor
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende Magnetbremse Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 3 8 16 | 25 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min3 Hublaunge (mm) 00 00N/ 00NIgr/00 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hub Max. Hublénge (mm) 1500 | 1500 | 1500 | 1100 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von Al
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Mc
(Verwindung)

Ma Mb
(Nicken) (Gieren)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstufe ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keitmm) | 01| 03/ 05 0.7 1 0.1 [03 |05 keitmms) | 0.1 | 0305 07| 1 010305 feitmm’) | 0.1 /03| 05]07| 101 03|05 feitmmls | 0,11 03] 05/0.7 1 01 | 03 |05
0 3713712216 14| 3 |3 0 48 |46 |35 |28 |27 | 8 | 8 0 53| 51|45 |40 (40| 16| 16 | 16 0 53| 51|45 |40 40| 25 | 25 | 25
200 371372216 |14 |3 |3 |3 140 48 |46 |35 (28 |27 | 8 |8 | 8 70 53 | 51|45 | 40 40| 16| 16 | 16 35 53 | 51|45 |40 (40| 25 | 25 |25
420 34342016 |11 |3 |3 |3 280 48 |46 |35 |25 [19| 8 | 8 140 53 | 51| 40|38 |35/16|16 | 16 70 53| 5145 |40 |40 | 25 | 25 |25
640 15|/15|10| 8 [65] 3 |3 420 35 (30|19 |15 |10 | 5 | 5 |45 210 51 | 51| 35|30(24|10| 10|95 105 51|51 |45/40 (35| 20 | 20 |19
860 9|6|3 |2 1 0.5 560 15015/ 9 |5 |2 (25|25]2 280 40 | 40| 28|20 15| 8 | 8 | 7 140 45|45|35(30 (25| 14 | 14 |12
1080 3 700 3 |3 1 350 26 | 20| 8 | 2 31312 175 11 4 3
420 5 1

[ Hochleistungstufe ausgeschaltet (Energiespar-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fir die Zuladung st Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 07 03 keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 0.3 0.7 03
0 18 10 2 0 35 20 5 0 40 25 10 0 40 30 15
200 18 10 2 140 35 20 5 70 40 25 10 35 40 30 15
420 18 10 2 280 25 12 3 140 40 25 7 70 40 30 15
640 9 2 1 420 14 4 15 210 25 14 4 105 40 20 8
800 1 500 4 120 8

Hub und max. Geschwindigkeit

Steigung | Hochleistungs- | 700~950 1000 ‘ 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
(mm) stufe/Steuerung | (50 mm-Schritte) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
" Eingeschaltet 1080<860> 990<860> | 920<860> 850 770 735 680 635 565 550
Ausgeschaltet 800<640> 770<640> | 735<640> | 680<640> 635 565 550
16 Eingeschaltet 700<560> | 645<560> | 590<560> | 555 510 470 440 420 375 355
Ausgeschaltet 500<420> 470<420> | 440<420> 420 375 355
8 Eingeschaltet 420 | 375 | 35 | 310 | 285 | 255 | 245 230 215 190 180 170
Ausgeschaltet 210 190 180 170
4 Eingeschaltet 175<140> | 165<140> | 150<140> | \ \ \ \
Ausgeschaltet 120<105> \ \ \ \
(Einheit: mm/s)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

rrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich
900
800 Stei
Z 700 i
£ 600
S 500 -
3 400 Steig.8
S ;gg Steig. 16
0 teig. 24 |
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

Schmiernippel

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

L cherstell
Lyg‘?- W, fur Fahrung 137 (ohne Bremse) von min. 100
llr%}’/ppe/ (12.5) A 187 (mit Bremse) 85
é’_& -
< 78 Hub 126 89 245
] ME. S.E. Home M.E.
3| -y - W3 77 3
50
152
- ‘" [
Innenansicht von Q = i = z
. . ST
Schmieranschluss - _—t Yt
. - : =
(bei entfernter Abdeckung) 't /: /: . . =
@ 61 002) 3 2-¢5 H7 Passloch, Tiefe 5
S assur 1z 1 0, n
E Offset-Referenzposition 4-M5, Tiefe 10
o o fiir die Berechnung der
@2 2zuldssigen Momente
= 22
- N——n — 1. ———— N w
2 1 it 5 é’?@
& \ _ @
\y N
N I [
Referenzfliche 4 o
(Abmessungsbereich B) 37 n
Rahmenmontageflache / 45
4 che)
75
H-05.5 Bohrung
E-M5, Tiefe 10 P Langloch z 04 H7 Passloch, Tiefe 5 5.5
j<%= (vom Rahmenboden) |
\ /1 ! A
"$% 49 +6 [ 40 + [ X +95 +5 +9 ‘
1 T
Gl —_———- /—————‘\‘T————————————————————+ 4?/——4;———4— - i WL
S 4o ) [+ <+ + 4o +6 + M . 4"’4‘
" z :
J (Abstand 24 Bohrung zu Langloch) =— 05 T
Rahmenboden RKx100P 150 F Gx100P 55 .
Detailansicht von P c Dx100P 67 ) Querschnitt von 2-2
Details Rahmen-Langloch 175 B Details Rahmen-Durchgangsbohrung
|
max.
10.5
Kabelaustrittsrichtung
Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(ab Werk: oben)
Hl Abmessungen pro Hub
Hub 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
‘ Ohne Bremse 1163 1213 1263 1313 1363 1413 1463 1513 1563 1613 1663 1713 1763 1813 1863 1913 1963
‘ Mit Bremse 1213 1263 1313 1363 1413 1463 1513 1563 1613 1663 1713 1763 1813 1863 1913 1963 2013
A 1017.5 1067.5 1117.5 1167.5 12175 1267.5 13175 1367.5 1417.5 1467.5 1517.5 1567.5 1617.5 1667.5 1717.5 1767.5 1817.5
B 975.5 1025.5 1075.5 1125.5 1175.5 12255 1275.5 1325.5 1375.5 1425.5 1475.5 1525.5 1575.5 1625.5 1675.5 1725.5 1775.5
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 8 9 9 10 10 11 11 12 12 13 13 14 14 15 15 16 16
E 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28 30 30 32 32 34 34 36
F 50 0 50 50 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50
G 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 7 7 7 7
H 20 20 20 22 24 24 24 26 28 28 28 30 32 32 32 34 36
J 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600
K 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7
R 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50
M Gewicht pro Hub
Hub 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
Gewicht | Ohne Bremse 84 86 8.9 9.2 94 97 10.0 102 105 10.8 11.0 113 1.6 1.8 121 124 126
(kg) ‘ Mit Bremse 8.9 9.1 9.4 9.7 9.9 10.2 10.5 10.7 11.0 11.3 11.5 11.8 12.1 12.3 12.6 129 13.1
Passende Steuerungen
Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.
- Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
Bizuefl\;h S?Cr;l-t AR f;l)r;?\anrrjgnsg position | Puls- | p, Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Re:z:tegz-
Achsen treiber | "% DV | CC CE|PR|CN | — | — |EC EP PRT| — | ECM
| Einphasi Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 1osovacl - e - -|-1]- o0 - - 30000 MSEL-
Prospekt.
[ ] [ ] 512
PCON-CB/CGB 1 . . - - | = e . o S.255
4 ' Option | Option o o ® (768 bei Netzwerk-Spezifikation)
i
pcon-cvepiepos | [ 1 L4 ® SN [ (N I I U S (N (VU IO AN R 6 _
(bald erhdltlich) Option | Option
G 24VDC p—
RCON - - - - == - .
@@ ﬁ‘ (8 bei ECM) ® o o o ° ° ° (keine Positionsdaten bei ECM) RS'S:S
RSEL | 8 - - o e e 00 - - — @ o - - 36000 Katalog.
* Netzwerk-Kirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion

A RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
S.3-103 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2025 Band 3
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RC P6 RoboCylinder

RCP6-HSA6R o | | 69 A2

Hl Modellspezifikationen

RCP6 - HSA6R - WA - 4P - -] -] -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — | _Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 42P ‘ Schrittmotor 20 | 20mm 50 50 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GroBe 4200 12| 12mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
6 | 6mm 800 800 mm P5 RCON S 3m
3 3mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

— An Decke

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fur den gewiinschten Hub zu tGberprifen.
. . ) ) . (2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung’.
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm?® zu tiberpriifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Beztiglich
VorsichtsmafBnahmen ist IAl zu kontaktieren.
(4) Die Einschaltdauer muss abhéngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fir weitere Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.
(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fiir weitere
Einzelheiten ist IAl zu kontaktieren.
(6) Der Referenzwert fur die zuldssige Auskragung liegt bei max. 300 mm
in Ma-, Mb- und Mc-Richtung (fiir die Doppelschlitten-Spezifikation

Kabelldngen liegt dieser bei max. 600 mm). Fiir Einzelheiten bzgl. der Auskragung

ist 1Al zu kontaktieren.

Kabeltyp Kabelcode (7) Bei Auswahl der Doppelschlitten-Spezifikation ist IAl zu kontaktieren
Standardkabel :g ::; hinsichtlich Modellbestellungen und Vorsichtsma3nahmen.
M(@G5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m)~RO3 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) "
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) Optionen
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Name Code Seite
— l dos 4-dnerton! R16 (1hT m)koR|29 (20::_? e rabal N Bremse B SieheS. 189
e ot Kabel sepatot s beselen. Dabelgehendie folgende Modelcodes, Mot el eyl m Stehes. 163
Kabelldngenspezifizierung (L) in JOIC. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB” = Roboterkabel Motor-Montage rechts (Hinweis 1) MR Siehe 5.193
P3: CB-CAN2-MPALICICI(-RB) Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 194
P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB) Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S.195
Fir VorsichtsmaBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren. Doppel-Schlitten (Hinweis 2) w SieheS. 196

(Hinweis 1) Es ist sicherzustellen, dass ein entsprechender Optionscode in der Modellspezifikation eingetragen ist.
(Hinweis 2) Bei einigen Modell-Steigungen nicht auswahlbar. Fiir Einzelheiten kontaktieren Sie IAI.

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
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RC P6 RoboCylinder

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 20 12 6 3 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
. 15 28 42 42 .
Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
Zuladung - .' — -
Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter s 14 20 25 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
. Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1120 800 | 400 | 200 Ma: 65N-m
Geschwindigk/ - P . . °
Beschleunig/. |- in- Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 | 8 4 Zulissiges statisches Lastmoment Mb: 75N-m
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.1 0.1 0.3 Mc: 120N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 Ma: 33.7N-m
Juladun Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei ) 1 25 6 16 Zulassiges dyne_xmi§ches Mb: 402N-m
Wadung — Fyiax. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) | 0.75 2 5 10 Lastmoment (Hinweis 1) Mc 553 N-m
. . Max. Geschwindigkeit (mm/s) 960 700 | 400 | 200
Vertikal g::E:zrr:gl;./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 8 4 Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 0.3 0.3 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 0.5 0.5 0.5 Schwingungsfestigkeit 49 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 67 112 | 224 | 449 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft N P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) |~ 30 30 20 20 Motortyp Schrittmotor
B Brems-Spezifikation Nichterregt ausldsende M b Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 1 25 6 16 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min. HUbl‘?nge (mm) 50 50 50 50 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hub Max. Hubldnge (mm) 800 800 | 800 | 800 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAl.
Hublangen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Mb
(Gieren)

Mc
(Verwindung)

Ma
(Nicken)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstufe ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandb

I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 0.1/0.3 /0.5 0.7 1| 0.1]/ 03|05 keit(mm/s) | 0.1 | 0.3 |0.5 /0.7 1 |{0.1] 03|05 keit(mm/s | 0.1/ 0.3/ 05|/ 07| 1 | 0.1/03]|0.5 keit(mm/s | 0.1/ 03| 0.5/ 0.7 | 1 | 0.1/ 03| 0.5
0 15 15/10 | 8 |7| 1 101 0 28 | 26 | 18|16 |14 |25]25|25 0 42 (38|26 | 24|20 6 | 6| 6 0 42|42 |35 35[35| 16|16 | 16
160 15[15/10| 8 (7| 1 111 80 28 | 26 | 1816 |14|25|25|25 40 42 (38 126 | 24|20 6 | 6 | 6 50 42 |42 |35 |35|35| 16|16 |16
320 12 12|10 8|6/ 1 1 1 200 28 | 26 |18 |16 (14 |25|25|25 100 40 |38 |26 | 24 |20 | 6 6 |6 80 40 | 40 |35 | 35|30| 16| 16 | 16
480 12 112 9| 8 6| 1 111 320 28 | 26 |18 |14 |12 |25|25|25 160 40 |38 (26 (24|20 | 6 | 6 | 6 110 40 |40 |35 | 35|30 | 16 | 16 | 16
640 12 (12 (65| 5 (4 1 101 440 26 | 26 |13 11| 8 |25|25]|25 220 37 |36 26|24 18| 6 | 6 | 6 140 40 |40 |35 | 30 15| 15|15 |12
800 95[(95| 5 3121 1 1 560 17.5 | 175]| 9 531222 280 32 (32 (25|17 |13 | 6 6 | 5.5 170 40 {40 (20 (10| 2| 6 | 6 5
960 70321 0.5| 0.5 700 93|21 105 340 22 (22 11| 6 5|4 4|3 200 10 101
1120 5 |1 800 B 400 12| 6 2 | 2

. Hochleistu ngstufe ausgeschaltet (Energiespar-Mod us) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 0.3 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 0.3 keit (mm/s) 03 07 03 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3

0 8 5 0.75 0 14 10 2 0 20 14 5 0 25 22 10

160 8 5 0.75 80 14 10 2 40 20 14 5 20 25 22 10

320 8 5 0.75 200 14 10 2 100 20 14 5 50 25 22 10

480 8 4 0.75 320 14 10 2 160 20 14 5 80 25 22 10

640 6 3 0.75 440 1 5 1.5 220 16 14 4 110 20 14 8

800 3 0.5 560 4 0.5 0.5 280 1 3 15 140 15 4 3

340 1

Hub und max. Geschwindigkei Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steigung | Hochleistungs- |  50~450 500 550 600 | 650 700 750 | 800 Empfohlener Bereich
(mm) | stufe/Steuerung | (50 mm-Schritte) | (mm) (mm) (mm) | (mm)| (mm) (mm) | (mm) 500
S0 | Engeschaltet | 1120<960> | 1090<960>| 940 | 815 | 715 | 630 | 560 — Steig| 3
Ausgeschaltet 800<640> 715<640> | 630 | 560 % 350
Eingeschaltet | 800<700> | 700 | 585 515 | 445 390 345 | 315 © 300 -
12 < 250 Steig: 6
Ausgeschaltet 560 515 | 445 390 345 | 315 2 500
6 Eingeschaltet 400 \ 350 295 255 | 220 190 170 | 140 5 150 —] Steig: 127
Ausgeschaltet 340<280> 295<280> 255 | 220 190 170 | 140 < 1?3 .
5 Eingeschaltet 200 | 170 145 125 | 110 95 85 | 70 0 Steig. 20]
Ausgeschaltet 140 125 | 110 95 85 | 70 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
(Einheit: mm/s)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

29-2 RCP
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
(Hinweis) Die Zeichnung unten stellt den links montierten Motortyp (ML) dar.

Schmiernippel
fiir Fiihrung

(12.5)

o,
%S

QK
%
T,

9.5)
| —
|

Innenansicht von R
Schmieranschluss

(bei entfernter Abdeckung)

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com
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2-¢5 H7 Passloch, Tiefe 5
ME. SE. N Tiefe 10 50 oo/ ME.
By |
= o ¢
. =i
[ D S |
I
76.5
=
i R I
o

Sicherstellung 85

126 (ohne Bremse)

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

Offset-Referenzposition : "
fiir die Berechnung der von min. 100 166 (mit Bremse)
zuldssigen Momente 22
Q 198.5
\ | ~
2 - 2 T
£
g »fﬁ =
Rz 5 E \ o) > 4N =
£ / s 0|
2 ‘ Al — " y
:?:ge"r‘eer;ﬂicgff o 04 H7 Passloch, Tiefe 5 131.5 2
bereich B} 35 355 P Langloch (vom Rahmenboden) =7
Rahmen- 62 4 c ! —
montage- 0.75 63 I 63 0.75 o s 210 +% ++
flédche l“‘
130 o e N L
131.5 “
F oo rey pes
E-M4, Tiefe 8 J (Abstand @4 Bohrung pulLangloch) =7
E-04.5Bohrung 415 C Dx100P 45
315 C Dx100P 55
17.5 B 295 |
2 24.5 5o [benrechty
Schmiernippel fiir &< ‘ - y
Kugelumlaufspindel/ Y 5 !
= P D =
tihrung (auch gegen- & % | ‘
(iberliegend) b o
I [EY
Tiefe 5 vom [Unten rechts]
Rahmenboden W i T ?Z)a;
Detailansicht von Q _wi’)e Kabelaustrittsrichtung
Schmieranschluss Detailansicht von P Querschnitt von Z-Z Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(bei entfernter Schmiernippelkappe) Details Rahmen-Langloch Details Rahmen-Durchgangsbohrung (ab Werk: oben)
Il Abmessungen pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
L 2335 2835 3335 3835 4335 4835 533.5 583.5 6335 683.5 733.5 783.5 833.5 8835 933.5 983.5
A 204 254 304 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954
B 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
C 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
E 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
J 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
[l Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Gewicht ‘ Ohne Bremse 23 25 2.7 29 3.1 33 35 37 39 4.1 43 4.5 4.8 5.0 52 54
(kg) ‘ Mit Bremse 26 2.8 3.0 3.2 34 3.6 Big) 4.1 43 4.5 4.7 4.9 5.1 53 55 57
Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp

S.3-147 des IAl Gesamt-Katalog-Auszugs 2025 Band 3
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RC P6 RoboCylinder
Hauptspezifikationen (Doppelschlitten-Spezifikation)

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 12 6 3 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
e Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei i 24 30 38 Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) 12 18 23 Spiel max. 0,1 mm
X o Max. Geschwindigkeit (mm/s) 560 340 170 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal | Geschwindigk/ - TR - = "
Beschleunig./ Min. GeschW|nd|gke|t (mm/f) 15 8 4 Linearfihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Verzogerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 03 0.3 Ma: 546 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 Zulassiges statisches Lastmoment | Mb: 779 N-m
kEE Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei fe) = 4 14 Mc: 205N-m
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) — 3 8 L . Ma: 167 N-m
, ' Max. Geschwindigkeit (mm/s) - 280 170 Zulassiges dynamisches Mb: 199 N-m
Vertikal | Geschwindigk./ TS Lastmoment (Hinweis 1)
Beschleunig./ Min. GeschW|nd|gke|t (mm/f) — 8 4 Mc: 89.8N-m
Verzbgerung :‘Al;::.BB::C?leiunr;:;guunr:;g/cleerz‘(;iizjunr;g((Gc;) — g? g: Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 112 224 449 Schutzart 1P20
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) 20 20 20 Schwingungsfestigkeit 49m/s*
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende Magnetbremse Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Bremshalte-Kraft (kgf) 25 6 16 Motortyp Schrittmotor
Min. nominale Hublange (mm) 200 200 200 Enkodertyp Batterielos-Absolut
Min. effektive Hublénge (mm) 50 50 50 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Hub Max. nominale Hubldnge (mm) 800 800 800 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Max. effektive Hublénge (mm) 650 650 650 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAl
Hublangen-Schrittweite (mm) 50 50 50

(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hubldnge.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.
(Hinweis) Modelle mit Steigung 12 sind nicht fir Vertikal-Montage geeignet.

H Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Ma Mb
(Nicken) (Gieren)

Mc
(Verwindung)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung en-Spezif.) *DieHochleistungsstufe ist ab Werk eingeschaltet, Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern st kein Betrieb maglich.

Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertical Lage Horizontal ‘ Vertical Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mmy/s) 03| 05| 07| 1 03 | 0.5 keit(mm/s) | 03 | 0.5 | 0.7 | 1 03 | 0.5 keit(mm/s) | 03 | 05 | 0.7 | 1 03 | 05
0 24| 16 14 | 12 0 30 24 | 22 | 18 4 4 0 38 33 | 33 | 33| 14 14
80 24 | 16 14 | 12 40 30 24 | 22 |18 4 4 50 38 | 33 | 33 | 33| 14 14
200 24 | 16 14 |12 100 30 | 24 | 22 | 18| 4 4 80 38|33 33 |28 14| 14
320 24 | 16 10 | 8 160 30 | 24 | 22 | 18| 4 4 110 38 | 33 | 33 | 28 | 12 12
440 18 10 5 3 220 28 22 18 | 14 2 2 140 36 31 | 28 1] 10 8
560 7 4 280 26 | 20 3 1 2 1 170 30 2
340 6

. Hochleistungstufe ausgeschaltet (Energiespa r-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 03 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 03 keit (mm/s) 0.3 0.8 0.3

0 12 8 0 18 12 3 0 23 20 8

80 12 8 40 18 12 3 20 23 20 8

200 12 8 100 18 12 3 50 23 20 8

320 12 6 160 18 12 3 80 23 20 8

440 7 1 220 12 10 1 110 18 12 6

280 6 2 140 10 2 1

Hub und max. Geschwindigkeit (Doppelschlitten-Spezifikation) Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Doppelschlitten-Spezif)

-~ Nominaler Hub | 200~500 550 600 650 | 700 | 750 | 800 Empfohlener Bereich
b Effektiver Hub | 50~350 400 450 500 | 550 | 600 | 650 igg el 3
Gy :&ce'/ﬂsetfﬂiﬁ?:g (50mm-Schritte) | (mm) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) 2 4% 9
1, | Eingeschattet 560 515 445 | 390 | 345 | 315 E 300 P
Ausgeschaltet 440 390 | 345 | 315 2 %0 €ig: &
6 Eingeschaltet | 340<280> | 295<280> 255 220 | 190 | 170 | 140 5 150 — Steig: 127
Ausgeschaltet 280<220> 255<220> | 220 | 190 | 170 | 140 4 1_28 —
;| Fingeschatet 170 | 145 125 1m0 95 | 85 | 70 0 \
Ausgeschaltet 140 125 110 | 95 | 85 70 0 10 20 3 40 5 60 70 80
(Einheit. mm/s) Stromgrenzwert (%)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb. (Hinweis) Gleiche Werte wie bei der Einzelschlitten-Spezifikation.
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublange.

Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen (Doppelschlitten-Spezifikati

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

(Hinweis) Die Zeichnung unten stellt den links montierten Motortyp (ML) dar. M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

o, Schmiernippel E @
%,(%5‘,% fur Fiihrung = 7o =
b0, N =
0 )\ (12.5)
o C T < P
Q 150 485 N\NQ
L
@ - - A 29.5
= 1 225 Effektiver Hul (260) 21.5
90 (realer Schlitten-Abstand) 40 (Schlittengehéuse-Abstand)
3 110 / - 110 3
i 60 60
Innengnsmht von R ME. SE 50 JHome ME.
Schmieranschluss Freischliten Antriebsschlitten
. |
(bei entfernter Abdeckung) =] S22 ¢  2x2-05 H7 Passloch, Tiefe 5
i . L . . | . 2x4-M5, Tiefe 10
— - - B i S B i = i S
I o : o o 14
ey =g
a | 150 (Passloch- 76.5
51 (Passungstoleranz + 0,02) ) [15] PRI — W

g iti Sicherstellung 126 (ohne Bremse)
ffet E:ﬁ:;i":ﬁﬁ;‘f;g? vonmin, 100 166 (mit Bremse)
zuldssigen Momente 22
\ ~ Q 1985
2 | —\
2 B (S W —
5 B ‘ |
o s © pas % = ° | !
- © E r h ® i o ‘
= ®| __ « I
; T /8 | i
Referenzflache ~ 1315 n
(Abmessungs- P Langloch 04 H7 Passloch, Tiefe 5 7 =
bereich B) (vom Rahmenboden) | =
Rahmen- r
montage- 0.75 E X/ ++ ++ *f
fléache A
al —F1—= . ] e
t 44 R 40
E-M4, Tiefe 8 J (Abstand @4 Bohrurjg zu Langloch) <—Z
E- Bohrung 4.5 C Dx100P 45
315 C Dx100P 55
17.5 B 29.5
%50
Schmiernippel fiir & ‘ 045 3
Kugelumlaufspindel/ ) 5 !
= Q% M .
tihrung (auch gegen- & % | ‘
(iberliegend) b o
B 4e0m o R b
) K Teresvom Sk . I
Rahmenboden | i T 10.5
Detailansicht von Q 094 Kabelaustrittsrichtung
Schmieranschluss Detailansicht von P Querschnitt von Z-Z Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(bei entfernter Schmiernippelkappe) Details Rahmen-Langloch Details Rahmen-Durchgangsbohrung (ab Werk: oben)
Il Abmessungen pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
L 3835 433.5 483.5 5335 583.5 633.5 683.5 7335 783.5 833.5 883.5 933.5 983.5
A 354 404 454 504 554 604 654 704 754 804 854 904 954
B 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
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8
H 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
J 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublénge. Effektiver Hub: Die tatséchlich betreibbare Hublédnge.
[l Gewicht pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
Gewicht ‘ Ohne Bremse 333 353 373 393 413 433 453 4.73 493 523 5.43 5.63 5.83
(kg) ‘ Mit Bremse 3.63 3.83 4.03 433 4.53 473 4.93 5.13 533 5.53 573 5.93 6.13

(Hinweis) Das zusétzliche Gewicht des Freischlittens liegt um 0.43 kg tiber dem der Einzelschlitten-Spezifikation.

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

o, Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
B?‘ZUefI\cg _ Sl:\cr;l_t ERBIENEEEE E;)r;?]anr:]gnsg Position | ,PUIs |p, Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Reggteenz-
Achsen treiber | Y DV |CC|CE|PR|CN|— | — | EC|EP|PRT | — | ECM
= i i Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 10%“3285\'2\(: - - e o0 -0 - - - 000 — - 30000 NISEL-
. Prospekt.
[ J [ J 512
RECIESERCE ' U Option | Option LA K 2K 2N ® o o (768 bei Netzwerk-Spezifikation) S8
pcon-crapiseos | 1 ° ® SN [ (U N (U U R S 64 -
(bald erhéltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ (8 bei ECM) - - - o606 - - 06060 o (keine Positionsdaten bei ECM) é'ﬁm
RSEL | 8 - - o ee 00 - - - 000 | - 36000 Katalog.

* Netzwerk-Kirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
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RC P6 RoboCylinder

RCP6-HSAG6XR o | e | 0| A

Hl Modellspezifikationen

RCP6 - HSA6XR - WA - 4P - -] -] -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — | _Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 42P ‘ Schrittmotor 20 | 20mm 500 500 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GroRe 4200 12| 12mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
6 | 6mm 1500 1500 mm P5 RCON S 3m
3 3mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

—L An Decke

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fur den gewtinschten Hub zu Gberprufen.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.

(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells

im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm?” zu tiberpriifen.

Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Bezliglich

VorsichtsmaBnahmen ist IAl zu kontaktieren.

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). Bitte
beachten

(4) Die Einschaltdauer muss abhéngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fiir weitere Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.

(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fur weitere
Einzelheiten ist IAl zu kontaktieren.

Kabelldngen (6) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt bei max. 300 mm

Kabeltyp Kabelcode in Ma-, Mb- und Mc-Richtung. Fir Einzelheiten bzgl. der Auskragung
P (1m) ist IAl zu kontaktieren.
Standardkabel S(3m)
M(@G5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m)~RO3 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) ”
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) Optionen
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Name Code Seite
— l dos 4-dnerton! R16 (1hT m)koR|29 (zour;\? e rabal N Bremse B SieheS. 189
(i) B At s 4rellnale snclusaas . e ateldnge g Motorontage i iweis ) M s 5
Kabelldngenspezifizierung (L) in JOIC. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB” = Roboterkabel Motor-Montage rechts (Hinweis 1) MR Siehe 5.193
P3: CB-CAN2-MPALICICI(-RB) Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 194
P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB) Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 195

Fir VorsichtsmaBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren.
9 (Hinweis 1) Es ist sicherzustellen, dass ein entsprechender Optionscode in der Modellspezifikation eingetragen ist.
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RCP6

RoboCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 20 12 6 3 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
. 15 28 42 42 .
Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
Zuladung - .' — -
Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter s 14 20 25 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
. Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1120 | 800 | 400 | 200 Ma: 65N-m
Geschwindigk./[ - TR L . -
Beschleunig/. |- in- Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 | 8 4 Zulissiges statisches Lastmoment Mb: 75N-m
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.1 0.1 0.3 Mc: 120N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 Ma: 33.7N-m
Juladun Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei ) 1 25 6 16 Zulassiges dyne_xmi§ches Mb: 402N-m
Wadung — Fyiax. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) | 0.75 2 5 10 Lastmoment (Hinweis 1) Mc 553 N-m
. L Max. Geschwindigkeit (mm/s) 960 700 | 400 | 200
Vertikal g::z:r:r:lgl;./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 25 15 8 4 Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 0.3 0.3 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 0.5 0.5 0.5 Schwingungsfestigkeit 49 m/s?
Max. Schubbetriebs-Léngskraft (N) 67 112 | 224 | 449 Produktkonformitit CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft N P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) |~ 30 30 20 20 Motortyp Schrittmotor
B Brems-Spezifikation Nichterregt ausldsende M b Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 1 25 6 16 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min. HUbl‘inge (mm) 500 500 500 | 500 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hub Max. Hubldnge (mm) 1500 | 1500 | 1400 | 1000 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von 1AL
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Mc
(Verwindung)

Ma
(Nicken)

Mb
(Gieren)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstu

ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.
I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 0.1/0.3 /0.5 0.7 1| 0.1]/ 03|05 keit(mm/s) | 0.1 | 0.3 |0.5 /0.7 1 |{0.1] 03|05 keit(mm/s | 0.1/ 0.3/ 05|/ 07| 1 | 0.1/03]|0.5 keit(mm/s | 0.1/ 03| 0.5/ 0.7 | 1 | 0.1/ 03| 0.5
0 15 15/10 | 8 |7| 1 101 0 28 | 26 | 18|16 |14 |25]25|25 0 42 (38|26 | 24|20 6 | 6| 6 0 42|42 |35 35[35| 16|16 | 16
160 15[15/10| 8 (7| 1 111 80 28 | 26 | 1816 |14|25|25|25 40 42 (38 126 | 24|20 6 | 6 | 6 50 42 |42 |35 |35|35| 16|16 |16
320 12 12|10 8|6/ 1 1 1 200 28 | 26 |18 |16 (14 |25|25|25 100 40 |38 |26 | 24 |20 | 6 6 | 6 80 40 | 40 |35 | 35|30| 16| 16 | 16
480 12 112 9| 8 6| 1 111 320 28 | 26 |18 |14 |12 |25|25|25 160 40 |38 (26 (24|20 | 6 | 6 | 6 110 40 |40 |35 | 35|30 | 16 | 16 | 16
640 12 (12 (65| 5 (4 1 101 440 26 | 26 |13 11| 8 |25|25]|25 220 37 |36 26|24 18| 6 | 6 | 6 140 40 |40 |35 | 30 15| 15|15 |12
800 95[(95| 5 3121 1 1 560 17.5 | 175]| 9 531222 280 32 (32 (25|17 |13 | 6 6 | 5.5 170 40 {40 (20 (10| 2| 6 | 6 5
960 70321 0.5| 0.5 700 93|21 105 340 22 (22 11| 6 5|4 4|3 200 10 101
1120 5 |1 800 B 400 12| 6 2 | 2

. Hochleistu ngstufe ausgeschaltet (Energiespar—Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 03 07 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3
0 8 5 0.75 0 14 10 2 0 20 14 5 0 25 22 10
160 8 5 0.75 80 14 10 2 40 20 14 5 20 25 22 10
320 8 5 0.75 200 14 10 2 100 20 14 5 50 25 22 10
480 8 4 0.75 320 14 10 2 160 20 14 5 80 25 22 10
640 6 3 0.75 440 1 5 15 220 16 14 4 110 20 14 8
800 3 0.5 560 4 0.5 0.5 280 1 3 1.5 140 15 4 3
340 1
Steigung | Hochleistungs- | 500~650 | 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
(mm)  |stufe/Steverung | S0mm-Schiite)| (mmn) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
2 Eingeschaltet 1120<960> 970<960> 940 860 790 730 640 610 580 540 470 450 430 400
Ausgeschaltet 800<640> 790<640> | 730<640>| 640 610 580 540 470 450 430 400
1, Engeshaet| 800<700> | 770<700>| 770<700>] 680 | 620 | 560 510 460 425 380 360 330 315 285 270 250 235 220
Ausgeschaltet 560 510 460 425 380 360 330 315 285 270 250 235 220
6 Eingeschaltet| 450 ‘ 380 380 340 310 280 255 230 210 185 175 165 140 135 125 115
Ausgeschaltet 340<280> 310<280> | 280 255 230 210 185 175 165 140 135 125 115
;| Hede 225 [ 190 | 190 | 165 145 135 125 115
Ausgeschaltet 140 135 125 115

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

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich
500
450 Steig| 3
= 400
< 350
% 300
X 250 Steig: 6
S 200 —
5 150 -
2 100 Steig: 127}
58 Steig. 20|
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)
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RCP6 RoboCylinder

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.
(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

(Hinweis) Die Zeichnung unten stellt den links montierten Motortyp (ML) dar. www.iai-automation.com
M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
L
Schmiernippel A 29.5
chmiernippel
3 5 fiir Fiihrung 81 Hub 110 86.5
Yy, /VQ7 12 M.E. Home M.E.
g, (12.5)
855, * 2-05 H7 Passloch, Tiefe 5 60 £3
i 50
4-M5, Tiefe 10 = 1415
- it
. 5 5
|
&
Innenansicht von Q 51 (Passungstoleranz + 0,02) T
Schmieranschluss peymm——
. (ohne Bremse)
(bei entfernter AdeCkung) Sicherstellung 166 (mit Bremse)
von min. 100
2
é Offset-Referenzposition
5| fiir die Berechnung der
IS = zuldssigen Momente
2
=
Al N
I ) C RS
21 T
—

Referenzfliche
(Abmessungs-  —
bereich B)

62 |4
Rahmen- 63 _|J/ 63
montagefléche g 75 130 0.75
1315 E-04.5 Bohrung p Langloch 04 H7 Passloch, Tiefe 5 945
E-M4, Tiefe 8 (vom Rahmenboden) |
\ 4 ‘
W ad +% g +% % + ¥ & ++ §' |
Gl — I —————— i——————————————— —A— - — = -1
: —— G2
J (Abstand @4 Bohryng zu Langloch) =< ©05)
Rahmenboden - R Kx100P ;i?oop F Gx100P 6500
Detailansicht von P 175 B
Details Rahmen-Langloch
max.
105
Kabelaustrittsrichtung
Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(ab Werk: oben)
Il Abmessungen pro Hub
Hub 500 | 550 | 600 | 650 | 700 750 800 850 900 950 1000 | 1050 1100 | 1150 | 1200 71250 | 1300 | 1350 | 1400 1450 | 1500
L 807 | 857 | 907 | 957 | 1007 | 1057 | 1107 1157 | 1207 | 1257 | 1307 | 1357 | 1407 1457 | 1507”| 1557 | 1607 | 1657 | 1707 1757 | 1807
A 7775 | 827.5 | 877.5| 9275 | 9775 | 10275 | 10775 | 11275 | 1177.5 | 12275 | 12775 | 13275 | 13775 | 14275 | 14775 | 15275 | 15775 | 1627.5 | 1677.5 | 17275 | 17775
B 760 | 810 | 860 | 910 | 960 | 1010 | 1060 | 1110 | 1160 | 1210 | 1260 1310 | 1360 | 1410 /71460 | 1510 | 1560 1610 | 1660 | 1710 | 1760
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 9 50 0 50 0 50 0 50
D 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11 12 12 13 13 14 14 15 15 16 16
E 16 16 18 18 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28 30 30 32 32 34 34 36
F 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50
G 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7 7
H 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26 28 28 28 30 32 32 32 34 36
J 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 850 900 950 | 1000 | 1050 160 | 1150 | 1200 1250 | 1300 1350 | 1400 | 1450 | 1500 | 1550
K 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7
R 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50
H Gewicht pro Hub
Hub 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 450 [ 1000 | 1050 | 1100 | 1150 [ 1200 | 1250 | 1300 | 1350 | 1400 | 1450 | 1500
Gewicht| Ohne Bremse 50 | 53| 55| 57|59 | 61| 63| 65| 67/ 70 7.2 74 76 7.8 8.0 8.2 84 8.6 8.9 9.1 9.3
kg) | MitBremse 53| 56 | 58 | 60 | 62 | 64| 66| 68 | 70 | 73 7.5 7.7 7.9 8.1 83 8.5 8.7 8.9 9.2 9.4 9.6

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betriebgfi werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

i Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
Bizuefl\cgh_ S?Cr;l-t AR f;l)r;?\anrrjgnsg Puls- | Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Re:z:tegz-
Achsen treiber | "% DV | CC CE|PR|CN | — | — |EC EP PRT| — | ECM
| i i Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 10%"';285\'/?{ - - e o0 -0 - - o000 | - 30000 WSEL-
i Prospekt.
[ ] [ ] _ | _ | _ 512
ECNCB CCE ' L Option | Option ® 6 o 0o e o (768 bei Netzwerk-Spezifikation) 5258
rconcvepiereos | 1 1 ® ® SRR [ I I (U 64 _
(bald erhdltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ‘ (8 bei ECM) - - - ®oe 0606 - - - 060606 — 0O (keine Positionsdaten bei ECM) RS'::S
RSEL | 8 - - o e e 00 - - - 000 - - 36000 Katalog.

* Netzwerk-Kiirzel: DV -

ViceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion
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RC P6 RoboCylinder

RCP6-HSA7R

Hl Modellspezifikationen

Schritt-
motor

RCP6 - HSA7R - WA - 56P - -] -] -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — | _Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 56P ‘ Schrittmotor 24 | 24mm 50 50 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GroBe 5607 16 | 16 mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
8 | 8mm 800 800 mm P5 RCON S 3m
4 4 mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fir den gewiinschten Hub zu Gberpriifen.
(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.
(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® zu tiberpriifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Beztiglich
VorsichtsmafBnahmen ist IAl zu kontaktieren.
(4) Die Einschaltdauer muss abhé@ngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fiir weitere Einzelheiten ist IAl zu kontaktieren.
(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Flr weitere
Einzelheiten ist 1Al zu kontaktieren.
(6) Der Referenzwert fiir die zuldssige Auskragung liegt bei max. 400 mm
in Ma-, Mb- und Mc-Richtung (fir die Doppelschlitten-Spezifikation

Kabelldngen liegt dieser bei max. 600 mm). Fr Einzelheiten bzgl. der Auskragung

ist 1Al zu kontaktieren.

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).

Kabeltyp Kabelcode (7) Bei Auswahl der Doppelschlitten-Spezifikation ist 1Al zu kontaktieren
Standardkabel :((; :1‘; hinsichtlich Modellbestellungen und VorsichtsmaBnahmen.
M (5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m)~X15 (15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

RO1 (1 m)~R03 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel ROS (6 m) ~ R10 (10m)

R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Name Code Seite
R16 (1 ~ R20 (2!
6(16m) 0 20m) Bremse B Siehe S. 189
(Hinweis) Bei Auswahl des 4-direktionalen Anschlusskabels ist ,N“ fir die Kabellinge anzugeben o n i i ©
und das Kabel separat zu bestellen. Dabei gelten die folgenden Modellcodes: MotorzMortage lmk': (Hmwels.”] MU S!e:e 54193
Kabellingenspezifizierung (L) in JJC. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB" = Roboterkabel Motor-Montage rechts (Hinweis 1) MR Siehe S.193
P3: CB-CAN2-MPACICICI(-RB) Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.194
P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB) Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 195
Fir VorsichtsmaBBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren. Doppel-Schlitten (Hinweis 2) w Siehe S. 196

(Hinweis 1) Es ist sicherzustellen, dass ein entsprechender Optionscode in der Modellspezifikation eingetragen ist.
(Hinweis 2) Bei einigen Modell-Steigungen nicht auswahlbar. Fiir Einzelheiten kontaktieren Sie IAl.
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RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Details Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 24 16 8 4 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
. 37 48 53 53 8
Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
Zuladung - .' — -
Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter 18 35 20 40 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
.| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1080 | 700 | 350 | 175 Ma: 145N-m
Geschwindigk/ - P L i :
Beschleunig./ Min. Geschwmdl.gken (mm/f) 30 20 10 5 Zulissiges statisches Lastmoment Mb: 145N-m
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.1 0.1 0.1 Mc: 300N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 . . Ma: 755N-m
Zuladun Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei fe) 3 8 16 | 25 Zulassiges dynamisches Mb: 90N-m
g Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) | 2 5 10 15 Lastmoment (Hinweis 1) Mc: 134N-m
) o Max. Geschwindigkeit (mm/s) 860 | 560 | 350 | 140
Vertikal g::z:;’:‘:‘r:gl;‘/ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 30 20 10 5 Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzbgerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 0.3 0.3 0.3 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 0.5 0.5 0.5 Schwingungsfestigkeit 49 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 139 209 | 418 | 836 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft N P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s)| 30 30 20 20 Motortyp Schrittmotor
B Brems-Spezifikation Nichterregt auslsende Magnetb Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 3 8 16 | 25 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min. HUbl‘?nge (mm) 50 50 50 50 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hub Max. Hubldnge (mm) 800 800 | 800 | 800 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAl.
Hublangen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Mb

(Gieren)

Mc
(Verwindung)

Ma
(Nicken)

ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstu

I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) (Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 0.1 0.3/ 0.5/0.7| 1 |0.1/03/0.5 keit(mm/s) | 0.1 | 0.3 0.5 | 0.7| 1 | 0.1] 0.3 | 0.5 keit(mm/s) | 0.1/ 03/ 0.5/0.7 | 1 | 0.1/ 03|05 keit(mm/s) | 0.1] 0.3/0.5|0.7| 1| 0.1 | 03 |0.5
0 37137221614 |3 | 3 |3 0 48 | 46 |35 | 28 (27| 8 | 8 | 8 0 53 |51 | 45|40 |40 | 16| 16 | 16 0 53 | 5145 40 40| 25 | 25 |25
200 3737122116 |14 |3 | 3 |3 140 48 |46 |35 |28 |27 | 8 |8 |8 70 53 |51 | 45|40 |40 | 16 |16 | 16 35 53 |51 (45 |40 (40| 25 | 25 |25
420 3434|2016 |11 | 3 3|3 280 48 |46 |35 |25 (19| 8 | 8 8 140 53 |51 | 40| 38 (35|16 |16 | 16 70 53 | 51|45 |40 | 40| 25 25 | 25
640 1515 (10| 8 |65 3 3|2 420 35{30 19 [15(10| 5 |5 |45 210 51 |51 | 35|30 24| 9 9|8 105 51 | 51 (45 |40 | 35| 20 20 |19
860 9]6|3 |2 105 560 15/15| 9 | 5|2 |25/25]| 2 280 35(35/20/15| 9|6 65 140 45 | 45|25 |10 | 6 |12.5 [125 | 7
1080 3 700 3|3 1 350 1 |1 1 1 1 175 11
. Hochleistu ngstufe ausgeschaltet (Energiespar-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3
0 18 10 2 0 35 20 5 0 40 25 10 0 40 30 15
200 18 10 2 140 35 20 5 70 40 25 10 35 40 30 15
420 18 10 2 280 25 12 3 140 40 25 7 70 40 30 15
640 9 2 1 420 14 4 JIES 210 25 14 4 105 40 20 8
800 1 500 4 120 8

Hub und max. Geschwindigkeit Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Steigung |  Hochleistungs- 50~650 700 750 800 Empfohlener Bereich
(mm) stufe/Steuerung (50 mm-Schritte) (mm) (mm) (mm) 900 7
2 Eingeschaltet 1080<860> 950<860> 840 750 . ggg Steig, 4=
Ausgeschaltet 800<640> 750<640> = 600
16 Eingeschaltet 700<560> |  625<560> | 555 495 % s00 St B
Ausgeschaltet 500<420> 495<420> _'§ 400 —
s Eingeschaltet 350 \ 310 \ 275 245 S ;gg Steig. 16
Ausgeschaltet 210 2 100 —T | ——1 .
4 Eingeschaltet 175<140> \ 150<140> \ 135 \ 120 0 teig. 24|
Ausgeschaltet 120<105> 0 020 30 40 50 60 70 &
Stromgrenzwert (%)
(Einheit: mm/s)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
(Hinweis) Die Zeichnung unten stellt den links montierten Motortyp (ML) dar.

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

b "
o. Schmiernippel <
%}":54 fiir Fithrun, E? E
%, %, J\
o0 A _(12.5) ==
X Q 150 618 NQ
L
A 38
? = 225 Hub 126 27.5
= — 2-¢5 H7 Passloch, Tiefe 5 77 3
4-M5, Tiefe 10
el
Innenansicht von R
Schmieranschluss
(bei entfernter Abdeckung) T
Offset-Referenzposition .
fiir die Berechnung der Sicherstellung 8.5 157 (ohne Bremse)
zuldssigen Momente 2 von min. 100 207 (mit Bremse)
\ ~ Q 211.8
g g . A R )@ / —
82
Blal T }m <,( =
82 &7 4 |-
2 © E 7R "
El . e== 4 <
HE = — y
Referenzfliche E-05.5 Bohrung 04 H7 Passloch, Tiefe 5 153.5 n
(Abmessungsbereich B), E-MS5, Tiefe 10 ,Langloch  p (vom Rahmenboden) )ez ] -
Rahmen- , ——= 7o) s ws : >~
montage- {E bt ?
fliche 075 / |
- b L e ——_——— e — e — %~ e
I}
\F r s ry ?
J (Abstand 94 Bohrung zu Langloch) A
<
28 C Dx100P _|30.5
16 C Dx100P 42.5
175 B 38
L - & 05.5 n [Obenrechtd
Schmiernippel fir & ‘
Kugelumlaufspindel/ 20 S 5 !
- B2 0 jis==
Fiihrung (auch gegen- & % | ‘
tiberliegend) i n
B 44902 of @
) ) Tiefe 5 vom W ‘ max. [Unten rechs]
Rahmenboden T ; T 105
05) |

Detailansicht von Q
Schmieranschluss
(bei entfernter Schmiernippelkappe)

l Abmessungen pro Hub

Detailansicht von P
Details Rahmen-Langloch

Querschnitt von Z-Z
Details Rahmen-Durchgangsbohrung

Kabelanschlussteil

Kabelaustrittsrichtung
(8-gleisig)
(ab Werk: oben)

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
L 264 314 364 414 464 514 564 614 664 714 764 814 864 914 964 1014
A 226 276 326 376 426 476 526 576 626 676 726 776 826 876 926 976
B 208.5 258.5 308.5 3585 408.5 458.5 508.5 558.5 608.5 658.5 708.5 758.5 808.5 858.5 908.5 958.5
€ 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0
D 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9
E 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20
J 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900
[l Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Gewicht ‘ Ohne Bremse 43 45 4.8 5.0 53 56 58 6.1 6.4 6.6 6.9 71 74 7.7 79 8.2
(kg) ‘ Mit Bremse 4.8 5.0 53 55 5.8 6.1 6.3 6.6 6.9 7.1 74 7.6 7.9 8.2 8.4 8.7
RCP6-Serie Hoct Schlittentyp
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RCP6 RoboCylinder

Hauptspezifikationen (Doppelschlitten-Spezifikation)

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 16 8 4 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
e Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei: 44 49 49 Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) 33 38 38 Spiel max. 0,1 mm
X o Max. Geschwindigkeit (mm/s) 560 280 140 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Horizontal | Geschwindigk/ TR - = N
Beschleunig./ Min. Geschwmdlgkelt (mm/f) 20 10 5 Linearfihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Verzogerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 03 0.3 Ma: 900 N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 Zulassiges statisches Lastmoment | Mb: 900 N-m
kEE Max. Zuladung (kg) (mit Hochlei: ffe) — 14 23 Mc: 458 N-m
Max. Zuladung (kg) (ohne Hochleistungsstufe) — 8 13 L . Ma: 316 N-m
, ' Max. Geschwindigkeit (mm/s) - 210 105 Zulassiges dynamisches Mb: 376 N-m
Vertikal | Geschwindigk./ - TS Lastmoment (Hinweis 1)
Beschleunig./ Mln‘Geschwmdl'gkelt (mm/f) — 10 5 Mc: 218N-m
Verzégerung I\NAI;;T.BBeesScchr;leiun?:iunr:;glcleelrz;;iijunr;g ((GG)) — g? g: Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Schubkraft Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 209 418 836 Schutzart 1P20
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) 20 20 20 Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s®
Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende { Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Bremse Bremshalte-Kraft (kgf) 25 6 16 Motortyp Schrittmotor
Min. nominale Hublange (mm) 200 200 200 Enkodertyp Batterielos-Absolut
Min. effektive Hublange (mm) 50 50 50 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Hub Max. nominale Hubldnge (mm) 800 800 800 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Max. effektive Hublénge (mm) 650 650 650 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von IAl
Hublangen-Schrittweite (mm) 50 50 50

(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hubldnge.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublénge.
(Hinweis) Modelle mit Steigung 16 sind nicht fur Vertikal-Montage geeignet.

H Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Mb

(Gieren)

Ma
(Nicken)

Mc
(Verwindung)

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung (Doppelschlitten-Spezif.) *DieHochleistungsstufe ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Geschwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fir die Zuladung st Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit(mm/s) | 03 | 0.5 | 07 | 1 |03 | 05 keitmm/s) | 03 | 05| 07 | 1 |03 | 05 keit(mm/s) | 03 | 05| 07 | 1 | 03|05
0 44 33 | 26 | 25 0 49 43 | 38 | 38 | 14 14 0 49 43 | 38 | 38 23 | 23
140 44 | 33 | 26 | 25 70 49 | 43 | 38 |38 | 14 14 35 49 | 43 | 38 |38 | 23 | 23
280 44 | 32 | 22 | 20 140 49 | 38 |36 |33 |14 |14 70 49 | 43 | 38 |38 | 23| 23
420 22 15 8 6 210 47 31 26 |18 5 3.5 105 49 43 | 36 31 16 | 15
560 5 3 280 29 14 140 38 | 21

. Hochleistungstufe ausgeschaltet (Energiespa r-Modus) Die max. Geschwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.

Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4

Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal

Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)

keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 0.3 0.7 0.3 keit (mm/s) 03 0.7 0.3

0 33 18 0 38 23 8 0 38 28 13

140 33 18 70 38 23 8 35 38 28 13

280 23 10 140 38 23 5 70 38 28 13

420 8 1 210 18 8 105 36 26 4

120 4

Hub und max. Geschwindigkeit (Doppelschlitten-Spezifikation)

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Doppelschlitten-Spezif)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

S Nomirfaler Hub 200~700 750 800 Empfohlener Bereich
gung Effektiver Hub 50~550 600 650 900
Hochleistungs- ) _ 800 Steigj 4=
(G stufe/Steuerung (BOmSE i) iz () £ 2%
16 Eingeschaltet 560 555 495 T 500 1B
Ausgeschaltet 420 5 400 teig.
. =3
e Eingeschaltet 280<210> | 275<210> |  245<210> £ ;% Steiq. 16 |
Ausgeschaltet 210<140> v 100 — [ —F—1
. Eingeschaltet 140<105> |  135<105> |  120<105> 0 |
Ausgeschaltet 120<105> 0 10 20 30 40 50 60 70 80
(Einheit mms) Stromgrenzwert (%)

(Hinweis) Gleiche Werte wie bei der Einzelschlitten-Spezifikation.

(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublénge.
Effektiver Hub: Die tatsachlich betreibbare Hublédnge.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen (Doppelschlitten-Spezifikati

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

(Hinweis) Die Zeichnung unten stellt den links montierten Motortyp (ML) dar. M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

o, Schmiernippel |
0(';')\%_ fiir Filhrung E N
e\ 125 & =
% .
G“‘:“s, (| \
/ J U 7
Q/ 150 618 N Q
= L
3| ( - 3 A 38
225 Effektiver Hyb (276) 27.5
73 (realer Schlitten-Abstand) 24 (Schlittengehéuse-Abstand)
3 126 126
Innenansicht von R ME. 7 is.E H;Zhlmen . -~ 7;0 omef|\WiE.
. [Antriebsschlitfen E.
Schmieranschluss - " —‘ A — “]
(bei entfernter Abdeckung) == ‘v = = ;
,,f,,,,i,7,:i,ii,,,, ',i,'i,ii,i N Sty
[] ) 6o T 6T =3 ? | [¢] 2x2-@5 H7 Passloch, Tiefe 5
3 ] 150 Passioch- | o0s 2x4-M5, Tiefe 10
Intervallabstand) =
61 (Passungstol. +0,02) — === oAl
- S|
Offset-Referenzposition Sicherstellung o 157 (ohne Bremse)
fiir die Berechnung der von min. 100 207 (mit Bremse)
2zuldssigen Momente 22 T
Q 211.8
2 » _( £ D) i
5 R & | Xfﬁ 4 — ©
] - (S —
@£ IS
z EeD B - 9 |
SIS L =58 — .
Referenzfliche 37 ~ ) 04 H7 Passloch, Tiefe 5 =
(omesangsherich ) % 105 J E-MS, Tiefe 10 Eo55Bohung  Langloch P B B ot ‘,ez
Rahmen- 73 4 [T % 46 4 ©
montage- 75 W 73 h - \@ T
flache 075 152 075 | %f N ]
1535 ) F
|
T - 46 ey 4-&
f
J (Abstand @4 Bohrung zu Langloch) L Z
==
128 C Dx100P _|305
16 C Dx100P 42.5
17.5 B 38
Schmiernippel fiir " & ‘ 255
K?gelumlaufsplndell &f_—; Q\Qb\ 5 T
Fiihrung (auch gegen- & % | ‘
iiberliegend) b )
I 4o B
} ) Tiefe 5 vom W ‘ max.
Rahmenboden I i T 10.5
Detailansicht von Q 03 Kabelaustrittsrichtung
Schmieranschluss Detailansicht von P Querschnitt von Z-Z Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(bei entfernter Schmiernippelkappe) Details Rahmen-Langloch Details Rahmen-Durchgangsbohrung (ab Werk: oben)
Il Abmessungen pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
L 414 464 514 564 614 664 714 764 814 864 914 964 1014
A 376 426 476 526 576 626 676 726 776 826 876 926 976
B 358.5 408.5 458.5 508.5 5585 608.5 658.5 708.5 7585 808.5 858.5 908.5 958.5
C 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0
D 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9
= 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20 20
J 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900
(Hinweis) Nominaler Hub: Die in der Modellspezifikation angegebene Hublénge. Effektiver Hub: Die tatséchlich betreibbare Hublédnge.
[l Gewicht pro Hub
Nominaler Hub 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
Effektiver Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
Gewicht | Ohne Bremse 5.73 6.03 6.33 6.53 6.83 7.3 7.33 7.63 7.83 8.13 843 8.63 893
(kg) ‘ Mit Bremse 6.23 6.53 6.83 7.03 758 7.63 7.83 8.13 833 8.63 8.93 9.13 9.43

(Hinweis) Das zusatzliche Gewicht des Freischlittens liegt um 0.73 kg tiber dem der Einzelschlitten-Spezifikation.

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

By Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
?‘Zuef:cg _ Sl:\cr;l—t Sl cUeibas] E |r;%anr:]gns- Positi Puls- |, Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Reggteenz'
Achsen pannung | Fosttion | yreiper| "9 "oy Tec T clE [PR| CN | — | — | EC| EP | PRT | — | ECM
= i i Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 10%23285\'2\(: - - e o0 -0 - - - 000 — - 30000 SEL
rospekt.
[} [ J 512
RECIESERCE I U Option | Option LA K 2K 2N ® o o (768 bei Netzwerk-Spezifikation) S8
pcon-crapiseos | 1 ° o SN [ (U N (U U R S 64 _
(bald erhéltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ" (8 bei ECM) - - - o606 - - 06060 o (keine Positionsdaten bei ECM) é'ﬁm
RSEL | 8 - - o ee 00 - - - 000 | - 36000 Katalog.

* Netzwerk-Kirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion

Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
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RC P6 RoboCylinder

Achsbreite 24v
70 Schritt-
mm

motor

Hl Modellspezifikationen

RCP6 - HSA7XR - WA - 56P - -] -] -] -]
\ Serie \ - \ Typ \ - \ Enkodertyp \ - Motortyp — | Steigung | — Hub — | _Passende Steuerung | — Kabellange - Optionen
WA Batterielos-Absolut 56P ‘ Schrittmotor 24 | 24mm 700 700 mm P3 PCON N Kein Kabel Fiir weitere Optionen
GréRe 5601 16 | 16mm 1 v MSEL P im siehe Tabelle unten
8| 8mm 1500 1500 mm P5 RCON S 3m
4 4 mm (Schrittweite 50 mm) RSEL M 5m
xao ifizi Lange
ROO Roboterkabel

— An Decke

Horizontal

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die max. Geschwindigkeit, um die
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden.
In der Tabelle ,Hub und max. Geschwindigkeit” ist die max. Geschwin-
digkeit fur den gewtinschten Hub zu Gberprufen.

(2) Die Zuladung in der Achsspezifikationstabelle gibt den Maximalwert an.
Weitere Angaben siehe , Tabelle Zuladung zu Geschwindigk./Beschleunigung”.

(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells
im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® zu tiberprifen.
Die abgelesene Schubkraft gilt nur als Referenzwert. Bezliglich
VorsichtsmaBnahmen ist IAl zu kontaktieren.

(4) Die Einschaltdauer muss abhéngig von der Umgebungstemperatur
begrenzt werden. Fiir weitere Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.

(5) Auf die Montageausrichtung der Achse ist zu achten. Fur weitere

- Einzelheiten ist Al zu kontaktieren.
Kabelldngen

(6) Der Referenzwert fur die zuldssige Auskragung liegt bei max. 400 mm

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). Bitte
beachten

Kabeltyp Kabelcode in Ma-, Mb- und Mc-Richtung. Fir Einzelheiten bzgl. der Auskragung
P (1m) ist IAl zu kontaktieren.
Standardkabel S(3m)
M(@G5m)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m)~RO3 (3m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) "
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) Optionen
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Name Code Seite
— l dos 4-dnerton! R16 (1hT m)koR|29 (zour;\? e rabal N Bremse B SieheS. 189
it Al e drelioaentnlusabli, A i alingecugee Motorontage i iweis ) M s 5
Kabelldngenspezifizierung (L) in JOIC. Beispiel: 080 = 8 m. ,-RB” = Roboterkabel Motor-Montage rechts (Hinweis 1) MR Siehe 5.193
P3: CB-CAN2-MPALICICI(-RB) Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 194
P5/SE: CB-ADPC2-MPALICICI(-RB) Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 195
Fir VorsichtsmaBnahmen bei der Montage ist IAl zu kontaktieren.

(Hinweis 1) Es ist sicherzustellen, dass ein entsprechender Optionscode in der Modellspezifikation eingetragen ist.

9 ' A ' Addendum RCP6-Serie Hochsteifigkeits-Schlittentyp
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RC P6 RoboCylinder

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
Steigung Kugelumlauf-Spindelsteigung (mm) 24 16 8 4 Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Max. Zuladung (kg) (bei eingeschalteter Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
. 37 48 53 53 "
Zuladun Hochleistungsstufe) Spiel max. 0,1 mm
9 Max. Zuladung (kg) (bei ausgeschalteter 18 35 20 20 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
R— Hochleistungsstufe) Linearfiihrung Endlos drehender Linearbewegungs-Wandlertyp
Geschwindiak/ Max. Geschwindigkeit (mm/s) 1080 | 700 | 350 | 175 Ma: 145N-m
e5Cl " " " "
Beschleunig./ Min. Geschwindigkeit (mm/s) 30 20 | 10 5 Zulassiges statisches Lastmoment Mb: 145N-m
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 0.1 0.1 0.1 Mc: 300N-m
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 1 1 1 1 Ma: 755N+'m
- Max. Zuladung (kg) (mit Hochleistungsstufe) 3 8 16 | 25 Zuléssiges dynamisches Mb: 90N-m
9 [Max. Zuladung (kg) (ohne Hochlei f 2 5 10 | 15 Lastmoment (Hinweis 1) Mc 134N-m
. .| Max. Geschwindigkeit (mm/s) 860 | 560 | 350 | 140
Vertikal S:szmeunig /J Min. Geschwindigkeit (mmy/s) 30 20 10 5 Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Verzégerung Nom. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.3 03 | 03 | 03 Schutzart P20
Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 0.5 05 | 05 | 05 Schwingungsfestigkeit 4.9 m/s?
Max. Schubbetriebs-Langskraft (N) 139 | 209 | 418 | 836 Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Schubkraft - P
Max. Schubbetriebs-Geschwindigk. (mm/s) |~ 30 30 20 20 Motortyp Schrittmotor
Bremse Brems-Spezifikation Nichterregt auslosende Magnetbremse Enkodertyp Batterielos-Absolut
Bremshalte-Kraft (kgf) 3 8 16 | 25 Anzahl der Enkoderpulse 8192 Pulse / Umdrehung
Min3 Hublaunge (mm) 00 00N/ 00NIgr/00 (Hinweis 1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs- und
Hub Max. Hublénge (mm) 1500 | 1500 | 1500 | 1100 Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Naheres hierzu erfahren Sie von Al
Hubldngen-Schrittweite (mm) 50 50 50 50

M Richtung des Schlittentyp-Lastmoments

Mc
(Verwindung)

Mb

(Gieren)

Ma
(Nicken)

ist ab Werk eingeschaltet. Fiir Einzelheiten siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Tabellen Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung *Die Hochleistungsstu
I Hochleistungstufe eingeschaltet (Power-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb maglich.

Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal Lage Horizontal ‘ Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keitmms) | 01| 03/ 05 0.7 1 0.1 [03 |05 keitmms) | 0.1 | 0.3/05 07| 1 010305 feitmm’) | 0.1 /03| 05]07| 101 03|05 feitmmls | 0,11 03] 05/0.7 1 01 | 03 |05
0 3713712216 14| 3 |3 3 0 48 |46 |35 28 |27 | 8 | 8 8 0 53| 51|45 |40 (40| 16| 16 | 16 0 53| 51|45 |40 40| 25 | 25 | 25
200 37137 (22|16 |14 | 3 |3 3 140 48 |46 |35 (28 |27 | 8 |8 | 8 70 53 | 51|45 | 40 40| 16| 16 | 16 35 53 | 51|45 |40 (40| 25 | 25 |25
420 341342016 |11 |3 |3 3 280 48 |46 |35 |25 |19 | 8 | 8 8 140 53 | 51| 40|38 |35/16|16 | 16 70 53| 5145 |40 |40 | 25 | 25 |25
640 15|/15|10| 8 [65] 3 |3 2 420 3530 (19 |15 |10 | 5 | 5 |45 210 51 |51 |35/30(24| 9 9|8 105 51|51 |45/40 (35| 20 | 20 |19
860 9 6|3 |2 105 560 151150 9 |5 |2 |25]25]|2 280 35(35/20/15| 9|6 6| 5 140 45 | 45|25 |10 |6 125|125 | 7
1080 3 700 3 3 1 350 11 (11 | 1 1 1 175 11
[ | Hochleistungstufe ausgeschaltet (Energiespar-Modus) Die max. Gechwindigkeit variiert je nach Zuladung. Einheit fiir die Zuladung ist Kilogramm (kg). Bei leeren Feldern ist kein Betrieb méglich.
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal \ Vertikal Lage Horizontal \ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G) Geschwindig- Beschleunigung (G)
keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 03 keit (mm/s) 03 0.7 03
0 18 10 2 0 35 20 5 0 40 25 10 0 40 30 15
200 18 10 2 140 35 20 5 70 40 25 10 35 40 30 15
420 18 10 2 280 25 12 3 140 40 25 7 70 40 30 15
640 9 2 1 420 14 4 15 210 25 14 4 105 40 20 8
800 1 500 4 120 8

Hub und max. Geschwindigkeit

Steigung Hochleistungs- 700~1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
(mm) stufe/Steuerung | (50 mm-Schritte) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
24 Eingeschaltet 1080<860> 990<860> 920<860> 850 770 735 680 635 565 550

Ausgeschaltet 800<640> 770<640> 735<640> 680<640> 635 565 550
16 Eingeschaltet 700<560> ‘ 645<560> ‘ 590<560> ‘ 555 510 470 440 420 375 355
Ausgeschaltet 500<420> 470<420> 440<420> 420 375 355
o Eingeschaltet 350 | 345 | 310 285 | 255 | 245 230 215 190 180 170
Ausgeschaltet 210 190 180 170
. Eingeschaltet | 175<140> | 165<140> | 150<140> | \ \ \ \
Ausgeschaltet 120<105>
(Einheit: mm/s)

(Hinweis) Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert

Empfohlener Bereich
900
800 Steig
Z 700 >
£ 600
©
2% Steig. 8
3
100 —] — i
0 = teig. 24
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

2 9-1 0-2 Rcpe-HSA7XR
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RCP6 RoboCylinder

(Hinweis) Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
(Hinweis) Die Zeichnung unten stellt den links montierten Motortyp (ML) dar.

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

Schmiernippel A 38
935 fir Fiihrung 78 Hub 126 89
"fo,,’f]’bps " (12.5) ME. | SE Home | ME.
5, 3 3
S 2-65 H7 Passloch, Tiefe 5 ;g
4-M5, Tiefe 10 152
/1
[ ] o
1 5 :'7—'. g g
S S S S P SO
N | B
. ® J L o
Innenansicht von Q " 3l
Schmieranschluss 61 (Passungstoleranz = 0,02) R T
(bei entfernter Abdeckung)
o 157 (ohne Bremse)
2 207 (mit Bremse)
& von min. 700
g8
@ =
2
g ~
— /1
{ {
ﬁ — (N
~ i [
e 48 LA HE ) {
(Abmessungs- 71
bereich B) 15 NT n
Rahmen- 74 2 H0.5
) montageﬂéghe ' 75 /73
Lﬁrdielﬁe[echnung 0.75 152 0.75
ler zulassigen
Momenteg 1535 H-055 Bohrung 04 H7 Passloch, Tiefe 5 ‘ 055
E-M5, Tiefe 10 P Langloch (vom Rahmenboden) i
z 0
) == \
f ¥ %e E - ¥ N ] ¥ %5 X i J{ B
it &
g ftt—--—--—r-—- 4} 1 X/TV/ ] |
T |
D L
5. t + &/l/ + + <+ 4+ +& - Z ©s) |
J (Abstand 24 Bohrung zu Langloch) —c .
4o .
Tiefe 5 vom R Kx100P 150 F Gx100P | ss ) Querschnitt von Z-Z
Rahmenboden c Dx100P 67 Details Rahmen-Durchgangsbohrung
Detailansicht von P 125 B
Details Rahmen-Langloch
max. &
105
Kabelaustrittsrichtung
Kabelanschlussteil (8-gleisig)
(ab Werk: oben)
Il Abmessungen pro Hub
Hub 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
L 1031 1081 1131 1181 1231 1281 1331 1381 1431 1481 1531 1581 1631 1681 1731 1781 1831
A 993 1043 1093 1143 1193 1243 1293 1343 1393 1443 1493 1543 1593 1643 1693 1743 1793
B 9755 | 1025.5 1075.5 11255 | 11755 12255 | 12755 13255 | 13755 14255 | 14755 | 15255 1575.5 16255 | 1675.5 17255 | 17755
C 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50 0 50
D 8 9 9 10 10 1 1 12 12 13 13 14 14 15 15 16 16
E 20 20 22 22 24 24 26 26 28 28 30 30 32 32 34 34 36
F 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50
G 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7
H 20 20 20 22 24 24 24 26 28 28 28 30 32 32 32 34 36
J 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600
K 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7 7 7
R 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50 50 0 0 50
M Gewicht pro Hub
Hub 700 | 750 800 | 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500
Gewicht | Ohne Bremse 8.7 9.0 9.2 9.5 9.8 10.1 103 10.6 109 1.1 1.4 1.7 11.9 122 12.5 127 13.0
ko) | Mit Bremse 9.2 9.5 9.7 10.0 103 10.6 10.8 1.1 114 11.6 1.9 122 124 12.7 13.0 132 135

Passende Steuerungen

Die Achsmodelle auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

B Max. Anzahl . Steuerungs-Betriebsarten
izuefl\cg _ S?Cr;l-t AR f;l)r;?\anrrjgnsg position | Puls- | p, Netzwerk *Option Max. Anzahl von Positionierpunkten Re:z:tegz-
Achsen treiber | "% DV | CC CE|PR|CN | — | — |EC EP PRT| — | ECM
| i i Siehe
MSEL-PC/PG ' 4 10%"';285\'/?{ - - ° - - = - o0 - - 30000 WSEL-
i Prospekt.
[ ] [ ] _ | _ | _ 512
ECNCB CCE ' L Option | Option o L ® (768 bei Netzwerk-Spezifikation) 5258
rconcvepiereos | 1 1 ® ® SRR [ I I (U 64 _
(bald erhdltlich) Option | Option
G 24VDC 128
RCON ﬁ‘ (8 bei ECM) - - - |®o® 00 - - — O o - o (keine Positionsdaten bei ECM) RS'::S
RSEL | 8 - - o e e 00 - - — @ o - - 36000 Katalog.

* Netzwerk-Kirzel: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-10 | ECM - EtherCAT Motion
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