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Rc gell?l(l)\lDER

Wassergeschiitzte IP67-Schubstangenachsen

Neueste Produkterweiterung der staub-/strahlwasser-
geschiitzten RoboCylinder-Baureihe RCP4W

Merkmale

| Staub- und tauchwassergeschiitzt nach IP67

Die RCP4W-Schubstangenachsen sind mit einer wassergeschiitzten Struktur versehen, die beim Eintauchen
in Wasser abdichtet. Damit finden sie Verwendung in Maschinen fir die Lebensmittelzubereitung, Wasch-
stral3en und dhnlichen Anlagen, die Strahl- oder Spritzwasser ausgesetzt sind.

R EITEETENEL T GG Konformitédt nach DIN EN 60529 (JIS € 0920
IP-Code . ( )
Hauseigene Priifung gegen feste Fremdkorper

I P |:| |:| Produktlauf fiir 12 Stunden in umtreibendem Talkumpuder.
T

(Kérnung: 25 um)

Kein Pudereintritt in das Produkt.
Schutzgrad bei Kérperberiihrung

und gegen feste Fremdkdrper Hauseigene Priifung gegen Wasser T

Zweite Ziffer Eintaychen Qes Proc'lufktS unter Wasser fur 1¢m
Schutzgrad bei Eindringen 30 Minuten in 1 m Tiefe.
von Wasser m Kein Wassereintritt in das Produkt.
N\

Falls der Einsatz Ihres Produktes in einer Umgebung mit mdglichem Kiihimittelkontakt vorgesehen ist, lassen Sie sich vorher von IAl beraten.

Hoch

H i nwei S Die Wasserdichtigkeit wurde nur in Bezug auf Wasser gemessen. Ein Schutz gegen Kihimittel, Reinigungsldsungen etc. wird nicht garantierD

Schutzart Beschreibung Einsetzbare IAl-Produkte
.. Anlage vollstandig geschiitzt gegen
P67 Fremdkorper Staubeindringung (staubdicht). :‘iy :
. S * Schubstangentyp Schlittentyp
WiErsar Ge.schutzt gegen Wassereindringung sg!bst H RCPAW RCP2W-SA16C
beim Untertauchen (tauchwassergeschiitzt).
.. Anlage vollstandig geschiitzt gegen Staub- o
Fremdkorper eindringung (staubdicht). Schlittent Schlittentyp
N P ISWA/ISPWA
5 RCP4W -
2 IP65 -
'g Geschiitzt gegen das Eindringen von Strahl- = i
b wasser, das aus jeder Richtung gegen die b
o Wasser Anlage gerichtet sein kann (strahlwasser- V’ Schubstangentyp
_g geschdtzt). RCP2W-RA4C/RA6C
&
. Anlage geschiitzt gegen schadliche Staub- 4
Fremdkorper ablagerungen (staubgeschitzt). =5
IP54 Geschtzt gegen das Eindringen von Spritz- Hochlast- ?{1\3\7— r;z_:f;:zmangentyp
Wasser wasser, das aus jeder Richtung auf die Anlage Schubstangentyp 230V-Servo-Schubstangentyp
auftreffen kann (spritzwassergeschitzt). RCP2W-RA10C RCS2W-RA4
.. Anlage geschiitzt gegen schadliche Staub-
IP50 Fremdkorper ablagerungen (staubgeschitzt).
5 ) ) )
Nicht geschiitzt gegen das Eindringen von Kleiner Greifer mit Staubschutz
Wasser Wasser. RCP2W-GR

Gering



Integrierte Flihrung ermoglicht langere Hiibe

bei radialer Lastaufnahme am Stangenkopf

Eine in der Achse verbaute Kugelumlauf-Linearfiihrung sorgt fiir langere Hiibe
bis zu 500 mm. Die Fiihrung erlaubt ebenfalls einen Last-Offset von der
Schubstangenmitte (bis zu 100 mm), was mehr Freiheiten bei
Transportanwendungen zulasst.

s

500mm

100mm

Hohe Geschwindigkeit
und Beschleunigung

Neuer

Typ
Die RCP4W-Achse rihmt sich einer maximalen

Beschleunigung und Geschwindigkeit von 1 G |
und 560 mm/s, was um das 1,6-fache liber der Herkémmli

.. - I erkommlicher
Hochstbeschleunigung und -geschwindigkeit el R CP2W-RAGC
der herkémmlichen strahlwassergeschiitzten geschiitzter Typ
Schubstangenachse liegt und eine kiirzere
System-Zykluzeit erlaubt.

320mm/s

Verbesserte Wartbarkeit

Die Kugelumlaufspindel und Fiihrung kénnen gleich-
zeitig mit Schmierfett Gber die Schmiernippel auf der
Oberseite der Schraubenhalterung versorgt werden.
Uber einen weiteren Schmiernippel auf der Oberseite
der Fronthalterung werden die Gleitteile der Schubstange
gefettet.

Der Austausch der Dichtungen an den Gleitteilen geht
hier leicht von der Hand, weil nur die Fronthalterung
abgezogen werden muss.

Fronthalterung

RCPAW-RA6C € 1,.6-mal
schneller

560mm/s




Rc EYLINDER

Spezifikationen
Spindel- Max. Zuladung
. m Hub : P Haltekraft .
Typ Abbildung AchsgroBe (mm) (ml:n) st(erlr?nli?g Ge?;m:)zilg:)(eu fmm——pry—— a t& )ra Seite
(kg) (kg)
560
12 <500 20 3 93
RA6C .50~400 6 360 40 8 185 5
(in 50 mm-
Schritten) 180 50 16 370
3
70 - 30 590
560
16 <400> 40 7 219
340
RATC 50~500 8 <280 50 15 437 ;
(in 50 mm-
Schritten)
170 70 25 875
4 <140>
80 - 45 1030
(*1) Die Werte in < > gelten, wenn die Achse vertikal eingesetzt wird.
Modellbezeichnungen
Series Typ Enkoder-  Motor- Spindel- Hub Einsetzbare  Kabel-  Optionen
typ typ Steigung (mm) Steuerung lange
l l — | —— l
1AGe ) Achsbreite 65 mm I PCON-CA Kabelausgang von links
31a7A€ | Achsbreite 75 mm PCON-CFA Kabelausgang von rechts
42 []-Motor Kabelausgang von oben
4207- Ohne Kabel Bremse
_7i2 | Hochlast- 1m Flansch
Motor (¥) 3
m Montageful3
56 []-Motor 9
o 5m Umgekehrte
PO ochlast- 50 mm Spezifizierte Referenzposition
Motor ) Lénge
Roboterkabel
500 mm

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Hinweis Die Festlegung auf einen bestimmten Motortyp, Spindelsteigung, Hub und Optionen hdangt vom jeweiligen Modelltyp ab.
Einzelheiten dazu finden sich in den entsprechenden Modellspezifikationen.




B Kabelaustrittsrichtung  Code:
Zwischen drei Arten von Kabelausgdngen kann gewahlt werden.
Ohne Kabelausgangs-Angabe tritt das Kabel an der Riickseite aus.
*In den Abbildungen auf 5.6 und S.8 stehen die Maf3e in () und < > fiir
den RA6- bzw. RA7-Modelltyp. Alle anderen MaRe gelten fiir beide Typen.

Ausgang an Riickseite
(Standard)

Optionscode: TIEEIH

=

Ausgang von linker
Seitenflache

Optionscode: N1

—- Ausgang von rechter
Seitenflache
Optionscode:

Ausgang von oberer
Seitenflache

Optionscode:

r

B Bremse  Optionscode: I
Diese Option verhindert ein Absinken der Schubstange bei verti-
kalem Achsbetrieb, wenn die Stromversorgung abgeschaltet wird.

B Umgekehrte Referenzposition  Optionscode: [T
Normalerweise liegt die Home-Position dort, wo die Schubstange
eingefahren ist. Diese Option definiert die Lage der Home-Position
dort, wo die Schubstange ausgefahren ist.

RCP4W

BFlansch ' Optionscode:
Montageplatte zur Sicherung der Achse per Schrauben von
der Achsseite vorne.

4-6.6, Durchgangs-
bohrung

ol [

| 4ss)

Modellnummer fir Flansch:

‘ Modelltyp ‘
RCP4W-FL-RA6

RCP4W-RA6

4-9, Durchgangs-
bohrung

.
&
gl —H
b-
O OB ©
) 100 12
= 120 L 6
Modelltyp ‘ Modellnummer fiir Flansch:
RCP4W-RA7 RCP4W-FL-RA7

B Montagefu8 ~ Optionscode:

Montagehalterung zur Sicherung der Achse per Schrauben
von oben.

20

10 4-06.6 Bohrung
8Eﬂ]ﬂ£ — 06— ﬂ:}aaz

100

‘ Modelltyp ‘ Modellnummer fiir Montageful3:
RCP4W-RA6 RCP4W-FT-RA6
25
12.5 ‘ 4-08.6, Bohrung
- - 3
9@ | D r—ﬂﬂﬁj 7,7,7,67,6,7,,,, =
3? o \n ‘I'“il
e
12 87 £ ]
99
Modelltyp Modellnummer fiir Montagefuf3:
RCP4W-RA7 RCP4W-FT-RA7

Wegen unrunder werdender Flihrung ist der Abstreifring (Einbauteil der Front-Montagehalterung) jeweils nach einer
Verfahrstrecke von 1000 km oder Einsatzdauer von 1 Jahr zu ersetzen. Dazu sind bei der Bestellung fiir den
Tausch des Abstreifrings die entsprechenden Modellnummern unten anzugeben.

o\! ¢ .._

Modellnummer
Nr. Name Bestelleinheit
RA6 RA7

1 Front-Montagehalterung RCP4W-FBA-RA6 RCP4W-FBA-RA7

2 O-Ring RCP4W-OR1-RA6 RCP4W-OR1-RA7

3 O-Ring RCP4W-OR2-RA6 RCP4W-OR2-RA7

4 Kappe RCP4W-CS-RA

5 Schraube (wird mit der Front-Montagehalterung geliefert)




RoboCylinder Tauchwassergeschiitzter Typ  Achsbreite: 65 mm
- 24-V Schrittmotor

Modell-
Model  RCPAW—RA6C- | — [] - [J-[J— P3 — [] -[]
tionen Baureihe — Typ — Enl:;;ler- —— Motortyp — Steigung — Hub —— SPtaesuseerr:::\eg — Kabellinge — Optionen
4 42P: Schrittmotor, 12:12mm 50 : 50mm P3:PCON-CA  N: kein Kabel Fur weitere Optionen
I: Inkremental GroRe 42[ ] 6: 6mm B} P: 1m siehe Tabelle unten.
b 5 3: 3mm 400 : 400mm S: 3m *Bei Auswahl des Hoch-
s ;'cohcr?tltar;totor (Angabe in M: 5m lastmotors wird die Achse
GroRe 42[ ] 50 mm-Schritten) X[ : Spezif. Linge standardmaRig mit Bremse
RO : Roboterkabel (Option ,B*) geliefert.
(Eingebautes Fﬂhrungssystem) H Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP4-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
Verwenden Sie die Diagramme unten zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.
Ro H S Horizontal-Anwendung RCP4W-RA6C Horizontal-Anwendung RCP4W-RA6C
- 60 (Normale Betriebshedingungen) (Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter)
Steigung 3 !‘ Kennlinien gelten Steigung 3 !‘ Kennlinien gelten
0 Standard-Ausfiihrung) | fiir einen AcHsbe- _| 0 Standard-Ausfiihrung) | fijr eifien Achsbe- _|
trieb Iinit 03 13: . trieb Pit 03 F; .
24— N Horizontal—| 24— Horizontal |
= | Steig.6 \ \ = | Steig 6\
é 30 \ -'% 30 \
E 25 3 2]
M Steig 12 N M Steig. 12
eig, eig.
10 ™~ 10
7 7
0 700 200 300 400 500 600 700 20 300 400 500 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Vertikal-Anwendung RCPAW-RA6C Vertikal-Anwendung RCP4W-RAGC
(Normale Betriebsbedingungen) (Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter)
7 — T % T —T
Steiqung 3| Kennlinien gelten Steigung 3 Kennlinien gelten
30 -&Hoc__ ast- fiir einen Achsbe-— 30|+ (Hochlast- fiir einen Achisbe- —
usfuhrung) triebmit05G. - usfihrung) trieb it 05 G.
(1) Die max. Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer g»” Vertikal gzs Vertikal
Beschleunigung von 0,3 G horizontal bzw. 0,5 G vertikal. =29 =2
Bei Erh6hung der Beschleunigung sinkt die Zuladung. § 16| §tei'qu3 A -§ 16 | Steigung3 |
) (Siehe S. 10 fur die max. Zuladung in Abhéngigkeit von L \ tandard-Ausfihrung) 30 (Standard-Ausfiihrung)
Bitte der Beschleunigung.) ks \ | ks \
beachten J | (2) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer Steig. 6 i
( SO TN Steig, 6
verwendeten externen Fiihrung. 53— AL teig 12| S35 YA Steig: 12
(3) Die Hochlast-Ausflihrung ist ausschlieBlich fur Vertikal- 0 ~2 1 0 2 1
Betrieb ausgelegt und besitzt standardmaBig eine Bremse. 00 200 300 400 500 600 00 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit:mms)

Stei- |Maximale Zuladung| ~ Max. | Wiederhol- Hub Hub 100 ~ 400
Modell 9Un [Horizontal | Vertikal | Haltekraft | genaigkeit | () ) 50 (mm) (50 mm-Schritte)
mm)| “(kg) | (ko) N (mm) Steigung
500 560 <500>
RCP4W-RA6C-I-42P-12{0]P3-@)] 12| 20 3 93 12 [450 <400>] | [450 <4005]
Standard-
- 8 -1-42P-6-/0 6 40 8 185 6 360 [300]
Ausfiihrung | RCPAW-RAGC--42P 6{0-P3 50~400 S 180 1150
RCP4W-RA6C-H-42P-3{OFP3{OHE] | 3 | 50 | 16 | 370 | *002 |(nsomm- e
- 3 <70> [<70>]
S » LB RCP4W-RA6C-|—425P-3P3 ®B| 3 = 30 590 * Die Werte in < > gelten fiir vertikalen Achsbetrieb.
Ausflihrung *Die Werte in [ ] gelten fiir einen Achsbetrieb bei einer
Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter.
Erklarung der Ziffern Hub [@]Kabellinge [®]Optionen
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (Im) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel :Il gm; Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
= Spiel max. 0,1 mm
Speziallingen . (1(?2; ~ -1|(5’ Hgm Schubstange Edelstahlrohr @22 mm
6(16m) ~ 20 (20m) Schubstangen-Rotationsspiel +0,1 Grad
01 (Im) ~ R0O3 (3m) Zuléssige Radiallast am Fiihrungskopf siehe rechte Seite
04 (4m) ~ RO5 (5m) Uberhangabstand am Fiihrungskopf max. 100 mm
Roboterkabel ? d?mg = (5] 122; Schutzart P67
16 (16m) ~ 20 (20m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

Uberhangabstand am Fiihrungskopf (max. 100 mm) " Radiallast am Fiihrungskopf

Name Code Seite !: ':FLE
Kabelaustrittsrichtung links A1l
Kabelaustrittsrichtung rechts A3
Kabelaustrittsrichtung oben AT
Bremse B 4
Flansch FL
Montageful§ FT
Umgekehrte Referenzposition NM

* Bei der Hochlast-Ausfiihrung ist die ion Standard.



Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber A <Option Kabelaustrittsrichtung>
unsere Internetseite herunterladen. 'eu’rObochmder'de . . g Lo
Kabelaustritt oben Kabelaustritt links
*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an. Optionscode: Optionscode: [N
*2 Die Schubstange fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
*4 Wird die Achse per Flansch an der Frontgehduseplatte montiert,
dirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken. il [P A
. UAD 25
B Materialangabe zu den Haupkomponenten | 12
@ | Grundrahmen Stranggepresstes Aluminium (A6063SS-T5 0.4.) mit Eloxal-Beschichtung “7) T
@ Fronthalterung Druckgegossenes Aluminium
® | Riickabdeckung Druckgegossenes Aluminium Kabelaustritt rechts
@ | Schubstange Edelstahlrohr (SUS304 0.4.), geschliffen und hartverchromt Optionscode'
® | Achskabel Polyvinylchlorid (PVC)
® | Spiilluft-Anschluss Polyphenylensulfid (PPS)
g
Bl
2
2 g‘ 22 7.5 (iiber Flachkanten) *3 ®
= — J am) Kabelverbindungsstecker *1
—| 3=
325 ]
— 1 | — e—e _ iﬂa:p,i,
=3 7
M10x1.25 P o ©]
A | (@) ® Ansaug-/Abluftanschluss
4-Mé6, Tiefe 9 46 atg&ﬁ:;? Ausfihrung: 3 Standard-Ausfihrung: 3 ©) (AuBendurchmesser Schlauchanschluss: 6)
Ausfiihrung: 2 Hub Hochlast-Ausfiihrung: 2 /
T N ME HSE Home ‘ME"2 o i © o
< ]
o T o | _ _ _ _ -
© "‘ Al b=y
oM
o o ) /
N @ i ~ ~
< Frontabdeckung *4 / < T 2 =
X 52 14 23 | M (Referenzflache, effektiver T-Nut-Bereich) 47
45.5 L Sicherstellung von
Referenzfliche 100 oder mehr
\ <
S e
o5 | ‘ ‘ 3 o D-M4, Tiefe 6
7.3 2-04H7, Tiefe 6.5 - - - __
Detailansicht von X (1:1) (vom Rahmenboden) 50 M10x1.25
(T-Nut und Referenzfléche) - Y 6 ‘ (19.6)
3 5 s | — — T i | |
%° = > + +
~ o2 e =] o $o° - ‘ o |
( 4\9 Z’:5 @‘—4} 4 ©) 4 | ‘ - ‘
=
Detailansicht von Y il
40 e \ Bx100P A | Schubstangen-Endmutter |
Langloch, Tiefe 6.5 (vom Rahmenboder)
M Biegungsreferenzwerte RCP4W-RA6C bei Radiallast B Abmessungen und Gewicht pro Hub
(Das Diagramm unten gibt die Last am Fiihrungskopf und die daraus Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
resultierende Stangenbiegung bei vertikalem Einsatz wieder.) . Ohne Bremse 285 335 385 435 485 535 585 635
2.0 Mit Bremse (¥) 346 396 446 496 546 596 646 696
18 A Ohne Bremse 40 40 40 40 40 40 40 40
. Mit Bremse (¥) 101 101 101 101 101 101 101 101
1.6 B 1 1 2 2 3 3 4 4
—~ 14 C 35 85 35 85 35 85 35 85
g D 6 6 8 8 10 10 12 12
g 12 Hub: M l Ohne Bremse 215 265 315 365 415 465 515 565
210 —4—Home | Mit Bremse (*) 276 | 326 | 376 | 426 | 476 | 526 | 576 | 626
g\ 0.8 :30 Zulass. statische Radiallast am Fif kopf(N)| 65.6 51.2 41.7 349 29.8 25.7 224 19.7
8 150 Zulass. dynamische Radial- | OffsetOmm | 32.4 | 236 | 181 | 144 | 116 | 95 | 77 | 62
0.6 =200 last am Fihrungskopf(N) | Offset100mm | 256 | 197 [ 157 | 127 [ 104 | 86 | 7.1 57
04 —8—250 Zuldss. stat. L am Fil kopf(\\m)| 6.6 5.2 43 3.7 3.2 2.8 2.6 2.3
: —4—300 Zulass. dynam. | amFihrungskopf (Nem)| 2.6 2.0 1.6 1.3 1.0 0.9 0.7 0.6
0.2 ——350
: —v=400 Gewicht Ohne Bremse 3.1 35 38 4.2 4.6 5.0 5.4 5.8
0.0 =% (kg) Mit Bremse 36 | 40 | 44 | 48 | 52 | 56 | 60 | 64
0 10 20 30 40 %0 *) Fir die Hochlast-Ausfiih Iten i . di :Rb . '. B . . . .
Radiallast (N) (*) Fur die Hochlast-Ausfiihrung gelten immer die Abmessungen mit Bremse.

Passende Steuerungen

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

: : Max. Anzahl von Eingangs- Strom- Referenz-
Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten  spannung  verbrauch seite
Positioniertyp i Eggmgﬁgglmggg PEA-basierte Positioniersteuerung 512 Punkte
Pulstreibersteuerung . .
Pulstreiber-Typ Eggmgﬁﬁ;:gtmﬂugﬁ Die Achse kann frei via Pulsfolgen einer - DC24V | Siehes.13 Siehe 5.12
ext. Ausgabeeinheit betrieben werden.
Feldnetzwerk-Typ y PCON-CA-42PI-O-0-0-J Unterstitzt 7 fihrende Feldnetzwerke 768 Punkte

* In den obigen Modellbezeichnungen steht , O fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, CN, PRT, EC oder EP).



RoboCylinder Tauchwassergeschiitzter Typ Achsbreite: 75 mm
- 24-V Schrittmotor
Modell-
Model:  RCPAW—RA7C- | — [ ] - [J-[J]— [] — [ -]
1 . _ Enkoder- _ . _ Passende ___ q _ :
tionen Baureihe Typ typ Motortyp Steigung Hub Steuerung Kabelldnge Optionen
56P: Schrittmotor  16:16mm 50 : 50mm P3:PCON-CA  N: kein Kabel Fir weitere Optionen
I: Inkremental GroRe 56 ] 8: 8mm 1 P4:PCON-CFA P: 1m siehe Tabelle unten.
565P: Hochlast- 4:4mm  500:500mm DiePCON-CFASt 2 Bei Auswahl des Hoch-
Schrittmotor (Angabe in edusivfirde  M:Sm lastmotors wird die Achse
GroRe 56[_] 50 mm-Schritten) Hochlast-Ausfiih- X[ : Spezif. Léinge standardmaBig mit Bremse
rung vorgesehen. RUJLJ: Roboterkabel (Option ,B") geliefert.
(Eingebautes Fuhrungssystem) M Korrelations-Diagramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Bei der RCP4-Serie sinkt aufgrund der Schrittmotor-Charakteristik die Zuladung, wenn die Geschwindigkeit ansteigt.
R H s Verwenden Sie die Diagramme unten zur Priifung, ob die gewiinschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreicht.
o Horizontal-Anwendung RCP4W-RA7C Horizontal-Anwendung RCPAW-RA7C
N (Normale Betriebsbedingungen) - (Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter)
- Steiguﬁ 4 Kenniinien elten . Stei ; 4 | Ken linien gelten
70 i\’l}?f'ﬂ.?ﬁ lgg) lulé'le)inen é?&gbe»— 70 ﬁ]‘%—‘fﬂr einen Ache-_
tri it ;- sfiihruns |_tri i
60 60 _w_r_ﬂl_
— Steig, 8 e = Steia. 8 Hori
2% Horizontal— 2% ig: 83— Horizontal —
£ N g0 N
2y \\\Ste|g‘ 16 2y \ \_Steig. 16
S S
(ENRVER W L BRI WAVAN
1 10 -
0 \3 0 \ 3
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Vertikal-Anwendung RCP4W-RA7C Vertikal-Anwendung RCP4W-RA7C
(Normale Betriebsbedingungen) (Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter)
50 T T T 50 T T— 1
5 _SIEIEU 104 | Kennlinien gelten_| % | Kennlinien gelten__|
(Hochlast- fiir einen Achsbe- (Hochlast- fiir einen Achsbe-
fihrung) - ) ieb mi —
: - - — 40— Aushuhrun trieb it 05 . 40— Ausfiihrung) trieb mit 0,5 G.
(1) Die max. Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer =¥ T t =% T I
Be:schle_pnigung von 0,3 G ht_)rizonta)l bzw: 0,5 G vertikal. =3 Vertikal— <3 Vertikal—]
Bei Erh6hung der Beschleunigung sinkt die Zuladung. 2y S5
(Siehe S. 10 fur die max. Zuladung in Abhéngigkeit von = Steigung 4 = Steigung 4
Bitte der Beschleunigung.) 52 \(St "g‘u"—l\usfﬂprung) S0 (Stan%alra-kusfuhrung)
beachten (2) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer 15 1 T 15 q o
verwendeten externen Fiihrung. 107 N8 Steig. 8— ” 107 INDLENg: -
(3) Die Hochlast-Ausflihrung ist ausschlieBlich fiir Vertikal- 5 ‘\Zl\Ste"ﬁ- 5 i‘\‘z\ 1Ste|9~|
g N w i o B
Betrieb ausgelegt und besitzt standardmaBig eine Bremse. W w0 @ S0 T W
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Modellspezifikationen
W Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (eineit: mms)
Stei- | Maximale Zuladung|  Max. | Wiederhol- Hub Hub 50 (mm) 100 ~ 500
Modell 949 [ Horizontal | Vertikal | Haltekraft | genavigkeit | () Steigung (50 mm-Schritte)
mm)) kg | (o) (N) (mm) 16 500 560 <400>
450 <300> 450 <300>
RCP4W-RA7C-I-56P-16-{0]-P3-@] 16 | 40 7 219 : ]340 <2z£o> ]
- 8
ndar
itjsfgf"ﬂng RCPAW-RA7C-I-56P-8-10-P3 8 | so | 15 | a3 50500 1500 <250
+0.02 i - 4
RCP4W-RA7C-I-56P-4-{D}P3 a | 70 | 25 | 875 002 | (oo 150 <125>]
<80>
Hochlast- 4
ALl RCP4W-RA7C-I-565P-4{®l-P4 @ GIB | 4 45 | 1030 [<80>]
ustuhrung * Die Werte in < > gelten fiir vertikalen Achsbetrieb.

*Die Werte in [] gelten fiir einen Achsbetrieb bei einer
Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter.

Erkldrung der Ziffern  [@]Hub [@]Kabellinge [@)]Optionen

Kabelldngen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite
Kabelaustrittsrichtung links A1
Kabelaustrittsrichtung rechts A3
Kabelaustrittsrichtung oben AT
Bremse B 4
Flansch FL
Montagefull FT
Umgekehrte Referenzposition NM

* Bei der Hochlast-Ausfiihrung ist die Bremsoption Standard.

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Standardkabel SM gm; Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
m "
Spiel max. 0,1 mm
06 (6m) ~ 10 (10m)
Speziallingen 11 01m) _~ 15 (15m) Schubstange Edelstahlrohr @25 mm
16 (16m) ~ 20 (20m) Schubstangen-Rotationsspiel +0,1 Grad
RO1 (Im) ~ 03 (3m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf siehe rechte Seite
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) Uberhangabstand am Fiihrungskopf max. 100 mm
Roboterkabel | R0O6 (6m) ~ 10 (10m) Schutzart P67
;} g ;mg : ;I g ggm; Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

Uberhangabstand am Fiihrungskopf (max. 100 mm)

| Radiallast am Fiihrungskopf




Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber i <Option Kabelaustrittsrichtung>
: www.eu.robocylinder.de
unsere Internetseite herunterladen. . Kabelaustritt oben Kabelaustritt Iinks
*1 SchlieBen Sie das gemischtadrige Motor-/Enkoder-Kabel an. Optionscode: Optionscode:

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

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

*4 Wird die Achse per Flansch an der Frontgehduseplatte montiert,

durfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken. 25|
B Materialangabe zu den Haupkomponenten
@ | Grundrahmen Stranggepresstes Aluminium (A6063SS-T5 0.4.) mit Eloxal-Beschichtung )
@ | Fronthalterung Druckgegossenes Aluminium J Kabelaustritt rechts
® | Riickabdeckung Druckgegossenes Aluminium Optionscode: [.EITD
Q Schubstange Edelstahlrohr (SUS304 0.4.), geschliffen und hartverchromt -
® | Achskabel Polyvinylchlorid (PVC)
©| Spiilluft-Anschluss Polyphenylensulfid (PPS)
58
g s
El5 305 9.5 (Uber Flachkanten) *3
Nk et ® Kabelverbindungsstecker *1
< =5 2m) gsstecker
o &4 / |
S 2% o |
,\7{{7 | _ _ © - _ P —
= A\ il =
o ®
M14x1.5 N
Standard-Ausfuhrung: 3 (® Ansaug-/Abluftanschluss
Hochlast- Standard-Ausfiihrung: 3 g '
4-M8, Tiefe 12 55 Ausfiihrung: 2 Hub Hochlast-Ausfihrung: 2 [©) (AuBendurchmesser Schlauchanschluss: g6)
ME  ||SE Home|| ME /
o © ©
o [&2® BN 0
5 — = AT | g
g @ / o)
N @ \) o
O Frontabdeckung *4 Pl B Q —0 &
X e = 25 M (Referenzflache, effektiver T-Nut-Bereich) 49
Sicherstellung von ‘
Referenzfliche a0 L 100 oder mehr
0|
D-M5, Tiefe 7.5 — —
2-04H7, Tiefe 6.5 8 (25.4)
0
. 53 (vom Rahmenboden) 50 v
Llss = i) [ [
Detailansichtvon X (1:1) & 5 5 A'S o+ © > || ! !
(T-Nut und Referenzfliche) ¥ %\5 ;I B gﬁ‘% = q IS &
i E Doy : \ \
= o | Schubstangen-Endmutter ) |
Detailansicht von Y 45 C Bx100P A

Langloch, Tiefe 6.5 (vom Rahmenboden)

B Biegungsreferenzwerte RCP4W-RA6C bei Radiallast B Abmessungen und Gewicht pro Hub

(Das Diagramm unten gibt die Last am Fiihrungskopf und die daraus Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
resultierende Stangenbiegung bei vertikalem Einsatz wieder.) ORnoErees 344 394 244 294 544 504 644 694 744 794
20 5 Mit Bremse (¥) 399 449 499 549 599 649 699 749 799 849

18 I A Ohne Bremse 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40

Mit Bremse (*) 95 95 95 95 95 95 95 95 95 95

16 B 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5
— 14 Hub: C 85 135 85 135 85 135 85 135 85 135
g 12 —&—Home D 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14
= %0 [ Ohne Bremse 270 | 320 | 370 | 420 | 470 | 520 | 570 | 620 | 670 | 720
g 10 —x—:gg . [ Mit Bremse (*) 325 375 425 475 525 575 625 675 725 775
% 0.8 == 200 Zuléss. statische Radiallast am Fiihrungskopf (N)| 112.7 | 91.5 76.7 65.7 57.2 504 44.8 40.2 36.2 327
@ 06 /'/v/ - 250 Zuldss. dynamische Radial- [ Offset 0 mm 49.0 374 29.9 245 204 17.1 145 123 103 8.6
04 ] IR lastam Fihrungskopf (N) | Offset100mm | 387 | 310 | 255 [ 214 | 181 | 154 | 132 | 112 | 95 | 80

: /'/' —v—400 Zuldss. stat. L am Filh kopf(Nem)| 11.4 9.3 7.9 6.8 6.0 54 4.9 4.5 4.1 3.8

0.2 =Y K 450 Zulass. dynam. | amFiit kopf(Nem)| 3.9 3.1 2.5 2.1 1.8 1.5 1.3 1.1 1.0 0.8
e — e 00 Gewicht| ___ Ohne Bremse 56 | 61 | 66 | 72 | 77 | 82 | 87 | 92 | 97 | 102
0 10 20 30 40 50 (kg) | Mit Bremse 64 6.9 74 7.9 84 9.0 9.5 100 | 105 | 11.0

Radiallast (N) (*) Fur die Hochlast-Ausfiihrung gelten immer die Abmessungen mit Bremse.

Passende Steuerungen

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

Max.Anzahlvon  Eingangs-  Strom-

Bezeichnung Ansicht Merkmale Positionierungspunkten spannung ~ verbrauch

Positioniertyp [ gggngﬁ:ggg::gﬁ:gg:g PEA-basierte Positioniersteuerung 512 Punkte
Pulstreiber-Typ Eggngﬁ:ggﬁ:zgtgg—g—-ﬁ Elijelslg:e}:iseelgt:# ﬁg?cg Pulsfolgen betrieben werden. - DC24V | Siehe 5.13 siehes.12
Feldnetzwerk-Typ PCON-CA-56PI-O-0-0-[1 Unterstitzt 7 filhrende Feldnetzwerke 768 Punkte
Positioniertyp | [Tl | PCON-CFA s63PL-PN-CL0.0_| P basterte Postioniersteuerung 512 Punke
pustieberTyp | Al | PCON-CrASGSPLPLP 0.0 | pustremersteusran - | pcaev | siehes. 13 Sehes. 12
Feldnetzwerk-Typ PCON-CFA-565PI-O-0-0-0 | HochlastAusflibung 768 Punkte

*In den obigen Modellbezeichnungen steht , O fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation (DV, CC, PR, CN, PRT, EC oder EP).



ROBO

C CYLINDER

Systemkonfiguration

B RCP4W-RA6C (Standard-/Hochlast-Ausfiihrung)

SPS
B RCP4W-RA7C (Standard-Ausfiihrung) Feldnetzwerk
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, PROFINET,
m m CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP
|

B RCP4W-RA7C (Hochlast-Ausfiihrung)

| PCSoftware | | Touch-Panel-Handprogrammiergerat| —
RS232-Anschluss-Typ <Modell: CON-PTA-C-ENG/CON-PDA-C-ENG/
<Modell: RCM-101-MW-ENG> CON-PGAS-C-ENG> ~ Siehe S. 14. PEA-Kabel
USB-Anschluss-Typ <Modell: CB-PAC-PI0020>
<Modell: RCM-101-USB-ENG> =l
Siche S, 14, Standardlange: 2m
Enthalten bei PEA-Steuerungsspezifikation.
== DC24V
f S -
8 U Versorgung
s 24V0
it IEIE I Steuerung ove
== <Modell: PCON-CA> FGO©
Siehe S.12. |
Standard: 0.5m
e -
= [ 4
i | Integriertes Motor/Enkoder-Kabel | | Achse \
<Modell: CB-CA-MPACIOICI> RCP4W-RA6C (Standard-/Hochlast-Ausfiihrung)
‘ Absolut-Batterie-Einheit ‘ ‘ Einfach-Absolut-Batterie ‘ <Modell: CB-CA-MPAOOO-RB-EU-SP> ~ RCPAW-RA7C (Standard-Ausfiihrung)
Standardldngen: Tm/3m/5m
Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezifikation. Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezifikation. (wird mit der Achse geliefert) :
<Modell: SEP-ABU> (Hutschienenmontage) <Modell: AB-7> S
<Modell: SEP-ABUS> (Befestigungsgewinde)

SPS

[ option ] [ option ] Feldnetzwerk

— DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, PROFINET,
\ PC-Software \ \ Touch-Panel-Handprogrammiergerdt CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP
RS232-Anschluss-Typ <Modell: CON-PTA-C-ENG/CON-PDA-C-ENG/
<Modell: RCM-101-MW-ENG> ~ CON-PGAS-C-ENG> ~ Siehe S. 14. {}
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB-ENG>
Siche S. 14. PEA-Kabel
<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2m
Enthalten bei PEA-Steuerungsspezifikation.
DC24V
Spannungs-
U vpersorgugng
24V®
Steuerung oV e
<Modell: PCON-CFA> FG®
Siehe S.12. |
| Integriertes Motor/Enkoder-Kabel | \ Achse |
<Modell: CB-CFA2-MPAOICICI> RCP4W-RA7C (Hochlast-Ausfiihrung)

<Modell: CB-CFA2-MPAOIO-RB-EU-SP>
Standardlangen: Tm/3m/5m
(wird mit der Achse geliefert)

Diese Achse erfiillt den IP67-Standard, darf aber nicht unter Wasser betrieben werden. IP67 definiert zwar einen bestimmten

Wasserschutzgrad, allerdings ist bei Verwendung der Achse in Umgebungen, wo diese mit Kiihlwasser o.. in Beriihrung kommen
kann, vorher Kontakt mit IAl aufzunehmen.

Der am Motorgehause der Achse angebrachte Luftanschluss wird zur Entliiftung der Achse mit einer Saugleitung verbunden.
Dazu ist ein Luftschlauch mit einem AuBBendurchmesser von 86 mm anzuschlieBen, wobei der Schlauch so lang sein muss,
dass das sich das andere Schlauchende an einem von Fliissigkeiten und Pulverstaub freien Ort befindet.

Falls die Achse mit ihrer Schubstangen-Frontseite nach oben installiert wird, ist darauf zu achten, dass sich keine Fliissigkeit am
Abstreifring der Fronthalterung sammelt.

Wenn die Umgebungstemperatur bei 5 °C oder darunter liegt, sinkt die Geschwindigkeit im Vergleich zum Achsbetrieb unter
Normalbedingungen. Einzelheiten dazu lassen sich aus dem Korrelations-Diagramm von Geschwindigkeit und Zuladung auf der
Spezifikations-Seite des jeweiligen Modelltyps ablesen.



Zuladung und Beschleunigung

RCP4W

(Zuladungs-Einheit: kg)

Installations- . Beschleunigung (G)
Typ Steigung

lage 0.3 0.5 0.7 1
12 20 15 12 10
Horizontal 6 40 35 25 20
RAG6C 3 50 45 40 35
Standard-Ausfiihrung 12 3 3 - _
6 8 8 - -

Vertikal
o 3 16 16 - -
-§ RA6C Hochlast-Ausflihrung 3 30 30 - -
E 16 40 35 30 25
Horizontal 8 50 45 40 35
RA7C 4 70 60 50 45
Standard-Ausfiihrung 16 7 7 _ _
. 8 15 15 - -

Vertikal
4 25 25 - -
RA7C Hochlast-Ausfiihrung 4 45 45 - -

Korrelogramme von Schubkraft und Stromgrenzwert

Die Schubkraft kann iiber die Anderung des Stromgrenzwertes der Steuerung eingestellt werden.
Ein geeigneter Modelltyp fiir die erforderliche Schubkraft kann mit Hilfe der Diagramme unten ausgewahit werden.

@ Die Schubkraft schwankt abhangig vom Gleitwiderstand und aufgrund der Alterung. Entsprechend sind
in den Diagrammen die Schubkraft- bezogen auf die Stromgrenzwerte etwas zuriickhaltend angegeben.

Hinweise

Wahlen Sie den Modelltyp mit der gewiinschten Schubkraft innerhalb des roten Umrandungsbereichs aus.

@ Alle Schubkrafte wurden mit einer Verfahrgeschwindigkeit von 20 mm/s gemessen. Beachten Sie, dass
sich die Schubkraft bei einer anderen Geschwindigkeit verandert.

BRCP4W-RA6C

<RA6C, Steigung 3, Hochlast-Ausfiihrung>  <RA6C, Steigung 3, Standard-Ausfiihrung> <RA6C, Steigung 6, Standard-Ausfiihrung> <RA6C, Steigung 12, Standard-Ausfiihrung>

800

700 s AT
= 600 /
£ 500 s3¢/ 1,159
2 Yy
= 40 vy}
Z 300 354
S 200
3100

0

0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

500
= 400

N

w
I=3
=3

1=}
1=

Schub-/Haltekraft
g

0

478
415

[y

52
/

07

370

517

226 A

211
159

0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

250
s A2

— 200
=
= 163 185
€ 150 //".5n
£ 1327 1/32
Z 10 100 ﬁ
£ 50 79

0

0 10 20 30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%)

150

S
S &

w
=]

Schub-/Haltekraft (N)
>

N
G

0

107

927
7 93
| SA 66
53
0

0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

BRCP4W-RA7C

<RA7C, Steigung 4, Hochlast-Ausfiihrung> <RA7C, Steigung 4, Standard-Ausfiihrung> <RA7C, Steigung 8, Standard-Ausfiihrung> <RA7(, Steigung 16, Standard-Ausfiihrung>

1400
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Modellauswahl (Bestimmung der zuldssigen Last bei der Schubstangenausfiihrung)

Die RCP4W-Schubstangenachse hat eine eingebaute Fiihrung, sodass auftretende Lasten bis zu einer bestimmten GréBe ohne
zusétzliche externe Fiihrung von der Schubstange bewaltigt werden konnen. Falls unter den geforderten Betriebsbedingungen
die zuldssige Last liberschritten wird, ist eine exerne Fithrung anzubringen.

B Zuldssige Lastmasse fiir RCP4W-RA6C/7C, horizontal montiert

[Horizontale Montage in Oberlage] [Horizontale Montage in Seitenlage]
= > Offset-Abstand Offset-Abstand
NG dx

= m m
Uberhang-Abstand q q Uberhang-Abstand
dz oz x dz dz dx
[SINC) o ‘:ﬂ
<Offset: 0 mm/ Uberhang: 0 mm> <Offset: 0 mm/ Uberhang: 50 mm> <Offset: 0 mm/ Uberhang: 100 mm>

25 R 3 5
¥ 4 h -m- RCP4W-RAG, alle Steig. ¥ 4 -m- RCPAW-RAS, alle Steig. o 4 B~ RCPAW-RAG, alle Steig.
2 \.\ | o= RCP4W-RA7, alle Steig. 2 N | == RCP4W-RA7, alle Steig. 2 | o= RCP4W-RA7, alle Steig.
£ 3 £ 3 N £ 3
5, — LI ™~ 5,
§ : s — § : — b\,"___‘ ;'J’ : — ‘05"\‘
20 - 3 0 - R0

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

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

<Offset: 100 mm/ Uberhang: 0 mm> <Offset: 100 mm/ Uberhang: 50 mm> <Offset: 100 mm/ Uberhang: 100 mm>
Bl ERE ERE
§ 4 =@~ RCP4W-RAG, alle Steig. e 4 =@~ RCP4AW-RAG, alle Steig. % 4 ~m- RCP4W-RAG, alle Steig.
2 | o= RCP4W-RA7, alle Steig. 2 | o= RCP4W-RA7, alle Steig. 8 | o= RCP4W-RA7, alle Steig.
E 3 £ 3 £ 3
3, 2, 2
& 1 T - -] P 1 & gt -
é 0 _— é 0 r_g . — —
N T 100 200 300 400 500 N0 100 200 300 400 500 N0 100 200 300 400 500

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

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

B Zuldssige Lastmasse fiir RCP4W-RA6C/7C, vertikal montiert

[Vertikale Montage] o ] ]
<Zuldssige Lastmasse fiir RCP4W-RAG6C, Vertikale Montage>
dz "g: 25
o 20 = Steigung 3
g | = Steigung 6
d E 15 = Steiqung 12
dy dx Y 810
& 5
£ 9
S0 20 40 60 80 100
TA Exzentrischer Abstand (mm)
Exzen- > Exzen-
trischer e A 5 trischer <Zuldssige Lastmasse fiir RCP4W-RA7C, Vertikale Montage>
Abstand | m ' 7 Abstand S ‘
= S — Steigung 4
dx | d o 5 igung
.- y BT IR | = Seoor)
Y g 15 ~
| =10
B g s ‘Fﬁ
§ E |
‘E ™ = 0 20 40 60 80 100
' Exzentrischer Abstand (mm)
Bedingungen fiir die Berechnung der zuldssigen Last: Die Lastmasse gilt fiir eine angenom-
mene Lebensdauer der Fiihrung von 5000 km und unter Beriicksichtigung der auftretenden
Momente bei einer Beschleunigung von 0,5 G und einer Geschwindigkeit von 500 mm/s.
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RCP4W-Steuerung

Positionier- / Pulstreiber- / Feldnetzwerk-Typ

( Weitere Einzelheiten zu jeder Steuerung siehe Katalog der RCP4-Serie. )

Typen
RoboCylinder Positioniersteuerung <PCON-CA/CFA>
AuBenansicht
Field network type
— AEEER" | — © . -
E/A-Typ Positionier- | Pulstreiber- Dem G:'l.ink cgm i%%%%g Ether€AT. ™~ Eﬂmm
: Typ Typ
DeviceNet CC-Link PROFIBUS | CompoNet PROFINET EtherCAT | EtherNet/IP
Spezifikation |Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation
E/A-Code NP/PN | PLN/PLP DV CcC PR CN PRT EC EP
Inkremental-Spezifikation O O ©) O O ©) @) @) O
Mit Absolut-
Batterie © B © © © © © ©
PCON-CA | Einfach- "y apcoie
Absolut- g terie-finheit| - © o o o o o ©
Spezifikation
Ohne Absolut-| — o o o o o o o
Batterie
PCON-CFA |Inkremental-Spezifikation @) (@) @) @) @) @) @) @) O
Modelle
PCON — | | — | | — 1 — | | — | | — 0 — | | — | |
Serie Typ Motor-Typ  Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabellinge  Spannungs- Absolut- Montag -
versorgung Einheit vorgabe

Standard-Typ

Hochleistungs-Typ
(fur RCP4W-RA7
Hochlasttyp)

|

| Inkremental

200 Schrittmotor

PEA-Spezifikation (NPN)

200 Hochlast-Schritt-
motor (fir RCP3-RA2
Hochlasttyp)

Pulstreiber-Spezifikation (NPN)

PEA-Spezifikation (PNP, Standard)

280 Schrittmotor

280 Schrittmotor
(ftr RCP2-RA3/RGD3)

350 Schrittmotor

420 Schrittmotor

Pulstreiber-Spezifikation (PNP, Standard)

DeviceNet Netzwerk-Spezifikation

CC-Link Netzwerk-Spezifikation

PROFIBUS Netzwerk-Spezifikation

4200 Hochlast-Schrittmotor CompoNet Netzwerk-Spezifikation
f.RCP4W-RA6 Hochlas PROFINET Netzwerk-Spezifikation
561 Schrittmotor

EtherCATN k- ifikati
5601 Hochlast-Schrittmotor therCAT Netzwerk-Spezifikation
(f.RCPAW-RA7 Hochlasttyp) Ethernet/IP Netzwerk-Spezifikation

ohne Kabel

0

*Bei den E/A-Netzwerk- Inkremental-Spezifikation

Typen (DC/CC/PR/CN/ Einfache Absolut-Spezifikation
PRT/EC/EP) wird ,0 mit Absolut-Batterie
(ohne Kabel) fuir die

E/A-Kabelldnge gesetzt. Einfache Absolut-Spezifikation

mit Absolut-Batterie-Einheit

Einfache Absolut-Spezifikation
ohne Absolut-Batterie/-Einheit

* Die PCON-CFA unterstiitzt nicht die Einfach-Absolut-Spezifikation.

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

* Die Vorgabe fiir die Befestigung der Absolut-Batterie-Einheit folgt der Mon-
tageart der Steuerung (Befestigungsgewinde oder Hutschienenmontage).

12



AuBenmafle

<PCON-CA & <PCON-CFA> 848 <PCONCA> L <PCON-CFA> 3
35 69.1 5 £ 7 _
| _ o = £
— cE 2 £
SE|« & &
j E5RE e
=82 2
I 2y 2 g
g8 g8 CEa =

848
® 691 B _
3
c o E
o s5/.%
| %L
sEl
Absolut-Batterie iy Absolut-Batterie gg 2
== A Y] s
* Die Absolut-Batterie * Die Absolut-Batterie
ist von der Frontseite ist von der Frontseite
der Steuerung aus o der Steuerung aus
gesehen auf der linken gesehen auf der linken
Seite angebracht. Seite angebracht.
735 933 =
L35 & 848 73 776 = s&| E| *DieAbsolut-Batterie-
E_E @|  Einheit wird mit der
— — ol EZ |« & .
2 — | £ Absolut- By Steuerung geliefert.
a u |2 S Batterie- 722 s
j I ES Einheit 62 16| §
eme| || 35 H
ke =3 g
[ I
S= IAT 0A0|[3
Lo J -
[l
o o
% * Die Absolut-Batterie-Einheit wird Hutsch-Sicher- !
5 k30 mit der Steuerung geliefert. heitsabstandsbreite: 5 mm
Technische Daten
Spezifikation
Parameter PCON-CA [ PCON-CFA
AnschlieBbare Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £ 10%
Stromaufnahme (*1) [ 42P, 425P, 56P max.2.2 A
et Mt | RPAW) Motortyp |55 max.6 A
zﬁf';\'x's‘gg";ﬁ';g::‘sge; UESkuomaonetechsBisT =S 24VDC + 10%, 0.15 A (max.) 24VDC + 10%, 0.5 A (max.)
Einschaltstromspitze (*2) 83A 10A
Voriibergehende Spannt fehl. max. 500 ps

Verwendbarer Enkoder

Inkremental-Enkoder mit einer Auflésung von 800 Pulsen/Umdrehung

Achskabelldnge

max.20 m

[ PEA-Spezifikation

Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP) - Bis zu 16 Ein- und Ausgangskontakte / Kabelldnge: max. 10 m

EsEmeSdinisEa | Feldnetzwerk-Spezifikation

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS, CompoNet, PROFINET, EtherCAT, EtherNet/IP

D. f h

PC-Software oder Handprogrammiergerat

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden in Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibung)

Betriebsarten

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

Anzahl der Positionen im Positionier-Modus

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

Eingangspulse

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

Offener Kollektor-Verfahren: wird nicht unterstiitzt

*Bei einem Host mit offenem Kollektor-Ausgang sind tiber den optional erhaltlichen Konverter AK-04 die offenen Kollektor- in Differenz-Pulse umzuwandeln.

Pulstreiber-Schnittstelle Pulsbefehl VergroBerung

(elektronische Ubersetzung: A/B)

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

Ruickgekopp. Ausgangspulse

keine

Dielektrische Spannungsfestigkeit

500 VDG, min. 10 MQ

Beriihrungsschutz gegen elektrischen Schlag

Basis-Isolierung (Klasse 1)

4 5 q Mit Befestigungsgewinde: max. 250 g Mit Befestigungsgewinde: max. 270 g
Inkrementak:spezifikation Mit Hutschienenmontage: max. 285 g Mit Hutschienenmontage: max. 305 g
Gewicht (*3) q q q Mit Befestigungsgewinde: max. 450 g
Einfache Absolut-Spezifikation : 5 g
(einschl. 190 g-Batteriegewicht) Mit Hutschienenmontage: max. 485 g
Kiihimethod Natirliche Luftselbstkiihlung Gebldsekiihlung
Umgebungstemperatur 0 bis 40 °C
il 5 L Luftfeuchtigkeit max. 85% RH (nicht kondensierend)
= = Betriebsumgebung keine aggressiven Gase
Schutzart 1P20

(*1) Der Wert erhoht sich um 0.3 A fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
(*2) Der Einschaltstrom flie3t fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40 °C). Der Stromwert hdngt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.
(*3) Der Wert erhoht sich um 30 g fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.




Optionen

Handprogrammiergerat
ll Beschrei- Handprogrammiergerat zur Eingabe von Positionen, Il Spezifikation

bung Testablaufen und Uberwachung Parameter Touch-Panel-Handprogrammiergerét
Modell CON-PTA-C-ENG| CON-PDA-C-ENG CON-PGAS-C-S-ENG
I Modell CON PTA-C ENG (Touch-Panel- Handpmgrammlergerat) Typ Standard-Typ | Totmann-Schalter-Typ |  Sicherheits-Schaltungs-Typ
I Konfi- Display 65536 (16 Bit) Farben, weiles Hintergrundlicht
gura- Umgebungstemperatur/ e an o - o
tion Feuchtigkeit Temperatur: 0 bis 40 °C, Feuchtigkeit: max. 85 % rel. Feuchtigkeit (RH)
Schutzart IP40
Gewicht ca.570g ca.600g
Kabelldnge 5m

Touch-Pen, Adapter fiir Handpro-
grammiergerét (Modell: RCB-LB-TGS),
Blindstecker (Modell: DP-4S), Steuerungs-
Adapterkabel (Modell: CB-CON-LB005)

5m
Zubehor Touch-Pen Touch-Pen

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

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

IModell  RCM-101-MW-ENG (Software-kit mit Kommunikationskabel und R$232-Adapter)

[l Konfiguration [MSEP wird ab der Software-Version 9.01.00.00 unterst[]tzt] e

RS232-Adapter

- RCB-CV-MW
-a
5m
“o—J«o 0>

Kommunikationskabel ~
PC-Software (CD) CB-RCA-SI0050
IModell RCM-101-USB-ENG (Software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter =
und USB-Kabel) -
. [ MSEP wird ab der Software-Version 9.01.00.00 unterstUtzt] D
[l Konfiguration USE-Adant
- apter
- RCB-CV-USB Ty
"" o[ Je—= 0
USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SIO050
Absolut-Pufferbatterie-Einheit Ersatz-Pufferbatterie
I Beschrei- Batterie-Einheit fir die Einfach-Absolut-Steuerung I Beschrei- Ersatzbatterie
bung zur Speicherung der aktuellen Positionsdaten. bung fur die Absolut-

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

SEP-ABUS(-W)* (Befestigungsgewinde-Spezifikaion) IModell AB-7

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

[ Spezifikation
Parameter Spezifikation
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit 0 bis 40 °C (etwa 20 °C), max. 95 % RH (nicht kondensierend)
Raumluft-Umgebungsbedingungen Keine korrosiven Gase
Absolut-Batterie Modell: AB-7 (Ni-MH-Batterie / Lebensdauer ca. 3 Jahre)
Verbindungskabel Steuerung/Abs.-Batt.-Einheit | Modell: CB-APSEP-ABO0O5 (Lénge: 0,5 m)
Gewicht Standard-Typ: ca. 230 g / Staubschutz-Typ (IP53): ca. 260 g

Standard-Typ
mit Befestigungs-
gewinde-Spez.

Standard-Typ
mit Hutschienen-
montage-Spez.

72.2
66.2

Absolut-
Batterie-Einheit

>

50 von
= Hutschienen-Mitte

354
(Hutsch.-Breite: 35mm)

‘ L |
100
110

hir=

|
! 15

S|

Gleitbereich der = 30
DIN-Fixierlaschen: 5mm /

14
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IAl Industrieroboter GmbH
Ober der Roth 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt

Deutschland
Tel.:+49-6196-8895-0
Fax:+49-6196-8895-24
E-Mail: info@lAlI-GmbH.de
Internet: http://www.lAl-GmbH.de

IAl America, Inc. IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5182

1Al (Shanghai) Co., Ltd IAl Robot (Thailand) Co., Lid

Shanghai Jiahua Business Centee A8-303.808, 825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand

Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992 Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAl, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAI Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland



