Produktiibersicht oD
Mini-RoboCylinder mit 24 VDC Schritt-/Servomotor &
mit 230 VAC Servomotor mit zugehorigen Steuerungen

Quality and Innovation

RoboCylinder Miniatur-Modelle

4. iberarbeitete Auflage

PR ROBO
«€C CYLINDER Ppr

RCA2-RA2 Kleinster

RCA2-GD3/GD4 & RCS2-GD5
Kurzer Schubstangentyp mit Doppelfiihrung

Schubstangentyp

RCP3-SA2R Kleinster Schlittentyp
mit Seitmotor-Spezifikation

RCA2-SD3/SD4 & RCS2-SD5

Kurzer doppelseitiger Schubstangentyp
mit Doppelfiihrung

RCA2-TCA3/TCA4 & RCS2-TCA5
Schlanker schmaler Tischschlittentyp

RCA2-RP3/RP4
& RCS2-RP5

Kurzer Schub-
stangentyp

RCA2-TFA3/TFA4 & RCS2-TFAS
Schlanker flacher Tischschlittentyp

Neu

RCA2 & RCS2
Schubstangentypen

als Reinraum- und
Staub-/Feuchtraum-
Ausfiihrungen
erhiltlich

RCD-RA1DA Ultra-kompakter
Schubstangentyp

RCD-GRSNA
Utra-kompakter Greifertyp

green automation
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Elektro-Zylinder in Miniatur-Baugrofe

Mini-RoboCylinder

Viele Standardmodelle auch als Sondervarianten:
Reinraum-geeignete und staub-/wassergeschiitzte
Schubstangentypen geman ISO-Reinraumklasse 5
bzw. nach Schutzart IP52

ROEBO
A

I Platzsparend

Mit einem neu entwickelten Motor erreichen die Mini-RoboCylinder elne
Minimierung von Gesamtlange, -breite und -hohe und damit eine
Kleinst-BaugroBe, die der von Pneumatikzylindern vergleichbar ist.
Systeme, bei denen man bisher wegen der GroBenbegrenzung nur
auf Pneumatikzylinder zuruickgreifen konnte, profitieren nun von
|Al's neuer Mechatronik-Losung.

Y
Beim Tischschlittentyp RCA2-TCA3NA ist die 3;%\ <
Grundflache schmaler als eine Visitenkarte. '

Die Mini-RoboCylinder gleichen in ihrem Design den
ublichen Pneumatikzylindern. Anwender, die an Hand-
habung und Betrieb eines Pneumatiksystems “ [
gewohnt sind und damit zufrieden waren, @ poppel- Schubstange mit ""!,
konnen jetzt mithelos auf RoboCylinder Doppelfithrung ° Schubstange mit

umsteigen. Doppelfiihrung

I GroBe Auswahl an Modellvarianten

Fur ein erweitertes Anwendungsspektrum sorgen Modellerganzungen wie ein schlanker Typ mit
minimierter Achsbreite und ein Hochlast-Langhub-Typ mit 46 mm Achsbreite.

® Tischschlitten

Kurzer
Kugelspindel-Typ
RCA2-CICI3NA
Schlanker BLDC-Motor-Typ RCA2-CJCJ4NA
RCD-RA1D 50 mm Hub

RCS2-0005N



RCP3/4 RCA2 RCS2 RCD Miniaturtyp Modelliibersicht 64 Modelle verschiedenster GrdBen und Antriebe

Mini-Schlitten-Ausfiihrung

Motor- ' Modell Enkoder- Motor Antriebs- | Steigung girksim% s, AT (5 Hub | WEdernOokly e eite
P Baureihe VP |Motor-Serie, Motor-Typ | SPindel | (mm) ng('rsd)m Horizontal  Vertikal | (mm/s) | (mm) gem:%l;e“ (mm)
4 — | o025 | — | 200
. 25~100
; 2 — | o5 | — | 1200 |G 22
= A Schritte)
§ glil?;terty Schritt- Gleit- 1 - 1 - 50
8 chlittentyp 200 p +0.05
] - Motor spindel 6 _ 0.25 _ 300
s = 25~150
= 2 4 — | 05 | — | 200 | 28
° : [ Schritte)
= Kleinster < 2 — 1 — | 100
= Schilitten
® : typ 4 | 214 | 05 | 025 | 200
g mit Kugel-
3 Seitmotor Seno-| gy umlaut-| 2 | 423 | 1 | 05 | 100 |21 400, | 20
otor spindel Schritte)
1 855 | 2 1 50
: 6 — 3 15 | 420
2 Kleinster
2 3 PowerCon- 4 - 5 25 | 280
: s iah-
=g Schlittentyp £ He'r?g Kugel- | 2 _ 8 35 | 140 [25~300
gi,‘ : £ ' 280 |umlauf- (@smm- | £0.02 | 32
22 Kleinster g | Schit- spindel| 6 | — | 3 | 15 | 420 |Ste
o3 PowerCon- £ | Motor
£5 Schlittentyp 4 = s 25 | %0
mit Seitmotor 2 — 8 35 | 140
* RCP4CR : Reinraum-Ausflihrung (ISO-Klasse 4) nur mit gerader Baufom erhéltlich (Modellreihe RCP4CR-SA3C)
Mini-Schubstangen-Ausfiihrung
. . i aGES Wiederhol- !
Motor- . Model Enkoder- Motor Antriebs- (Steigung | ame | Max.Zuladung (kg) | H2X.BE° | -y €O Inchsbreite
Einheit Tt Baureine T [otor-Sere] Motor-Typ| SPNdel | () | YT oot [ verial | (mme) | _(mm) gemgl;m (mm)
4 — | 025 | 0125 | 200
Gleit-
spindel |2 — 05 | 025 | 100 +0.05
1 = 1 ]
o0 05 | 50
4 — 05 | 02 | 200
. 2 = 1 |oa75| 100 |23-200 22
Kleinster . "
Kugel 1 . 2 0.75 50 Schritte)
Schub- umiauf- : +0.02
stangentyp Hom |SPindel] 4 — 1 |o0325| 200
5 Hoch- 2 —_ 2 0.625 | 100
2 last 1 — 4 | 125 | s0
§ = ) 6 — | 0.25 | 0.125 | 300
2 < Schitt- Gleit-
2 g Motor spindel |4 — 05 | 025 | 200 +0.05
5 - 2 — 1 05 | 100
s 200 6 — 05 | 02 | 300
3 4 — 1 | 0375 | 200 |,c ;e
s . 2 = 2 | 075 | 100 | @ 28
g,— Kleinster Kugel- [ 1 — 2 15 50
Schub- umlauf- +0.02
stangentyp spindel |6 = 1 | 0325 | 300
mit 20|:|h 4 — 2 | 0625 | 200
: Hoch-
Seitmotor pazes i 2 = 4 | 125 | 100
1 — 8 25 | 50
4 [ 214 | 05 | 025 | 200
Servo- Kugel: 25-100
sw |umlauf-| 2 42.3 1 05 | 100 | @2smm- | 0.02 | 18
Motor spindel Schritte)
1 | 855 1 50
Kleinster b | = 15 | 1120
5= PowerCon- 10 — 12 25 | 700
28 Schub- 5 | hioh 5 — | 24 | 5 | 30
59 stangentyp € Ign- Kugel- _ 25~300
%é 9 2 end- | 58 (umlauf- 25 36 10 175 @smm- | 0.02 | 32
S« Kleinster g Skflht”“' spindel | 16 | — 5 1 | 1120 | Schite)
otor
> % PowerCon- E 10 — 12 | 25 | 700
M= Schubstangen- 5 — 24 5 350
typ mit Seitmotor 25 | — | 3 | 10 | 175

b
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RCP3/4 RCA2 RCS2 RCD Miniaturtyp Modelliibersicht 64 Modelle verschiedenster GriBen und Antriebe

Mini-Schubstangen-Ausfiihrung

! Modell Enkoder- Motor | Antrigbs-(Steigung | [UIksime | Max Zuadung (kg) | M. BEr | -y | Wiederhokly oy g
- i Bal[pll TP |Motor-Sere Motor-Typ | SPInde! | (mm) Lan%;l)(raﬂ Horizontal | Vertikal | (mm/s) | (mm) gerz?rllx:gl;elt (mm)
_ 4 | 251 | 025 [0.125 | 200
Kurzer sgi'ﬁgél 2 | 53| 05 | 025 | 100 £0.05
= Schub- - Tow 1 |1005| 1 | 05 | 50 | 39 28
g Smtﬁnﬂgl;gpe . . Kugel |4 | 427 | 075 | 025 | 200 | 50
3 halterungg 24 IRGAZCRE umiaut-| 2 | 855 | 1.5 | 05 | 100 £0.02
k] RN3(4)E)N REA2 Servo- spindel 11709 | 3 1 50
o Motor
£ 24 V) 6 | 199 | 025 | 0.125 | 300
= Gleit-
5 spindel |4 | 298 | 05 | 025 | 200 £0.05
= X Sow 2 (597 ] 1 05 | 100 | 3 o
5 urzer
g Schub- RCA2 Kugel- |6 [ 338 | 2 05 | 300 | S0
£} RCA2CR* umlauf-| 4 50.7 3 0.75 | 200 +0.02
& stangentyp R spindel " T 015 | 6 15 | 100
e mit Gewinde- : :
bohrung e Senvo- Kugel- |20 89 5 1.5 |380<330>
RP3(4)EIN RCS2CR* Motor | 60w |umlat-| 5 | 178 | 10 | 3 | 250 | 30 |:002| 46
RCS2W* (230V) spindel 55 [ "356 | 20 | 6 | 125
cor. |4 112511025 [0.125] 200
RCA2 spindel|_ 2| 503 | 05 | 0.25 | 100 +0.05
Jow 1 [1005] 1 05 | 50 | 30 28
RCA2 Kugel- |4 | 42.7| 075 | 0.25 | 200 | 50
RCA2CR* umlauf-| 2 855 | 1.5 0.5 100 +0.02
Kurzer RCA2W** Servo- spindel |41 4709] 3 1 50
Sl AT | 6 | 199 ] 0.25 | 0.125] 220
stangentyp _ Gleit-
mit : RCA2 spindel |4 | 298| 05 | 025 | 200 +0.05
Einzel- Ty T oW 2 [ 597 1 [ 05| 100 30 34
Fiihrung RCA2 Kugel- |8 | 338 2 0.5 2102205 50
RCA2CR* umlauf-| 4 50.7 3 0.75 | 200 +0.02
Ry spindel [ > T1015] 6 | 1.5 | 100
10 | 89 | 5 | 1.5 [380<30
RCS2 Servo- Kugel-
RCS2CR* < |Motor| 60W |umiaut-| 5 | 178 | 10 | 3 | 250 ?g £0.02| 46
RCS2W* £ |@0V) spindel "5 | 356 | 20 | 6 | 125
£ . 412511025 0.125] 200
- g cit-
3 RCA2 < spindel |2 | 503 | 0.5 | 0.25 | 100 +0.05
g Jow 1 [ 1005] 1 05 | 50 gg 28
5 RCA? Kugel- |4 | 427 | 0.75 | 025 | 200
< RCA2CR* umlauf-| 2 | 855 1.5 | 05 | 100 +0.02
s Kurzer RCA2W** Servo- spindel 414709 3 | 1 | s0
- :
= Schub '}gﬂt\‘})’ | 6 | 199 | 025 0.125| 220
< stangentyp Gleit-
s mit RCA2 spindel 4 29.8 0.5 0.25 200 +0.05
B Doppel- oW 2 | 597 1 0.5 | 100 | 30 34
g Fﬁhrung Kugel- 6 33.8 2 0.5 (270 <2205| 50
$ umiaut-| 4 | 50.7 | 3 | 0.75| 200 +0.02
i spindel 5T H015] 6 | 1.5 | 100
10 | 89 5 | 1.5 [380<330>
Servo- Kugel-
Motor| 60w [umlaur-| 5 | 178 | 10 | 8 | 250 | 5O |%0.02| 46
(230V) spindel "o 51356 | 20 | 6 | 125
o 4 | 251 | 0.25|0.125| 200
eit-
RCA2 spindel 2| 50.3 | 05 | 025 | 100 +0.05
1 [1005] 1 : 25
10W 95 | SO 50 60
=& Kugel- |4 | 42.7] 075 | 0.25 | 200
Kurzer RCA2CR* um_Iauf- 2 85.5 1.5 0.5 100 +0.02
Doppel- : RCA2W: Servo- spindel 1 170.9 3 1 50
Schub- : . AT oo, || 199025 [0.125] 300
stangentyp 4 RCA2 spindel|_ 4| 298| 05 | 025 200 | |%0.05
mit N 2 [597] 1 | 05 | 100
Doppe|- Q/ 20W 6 338 P 50 72
fiihrun ReZ Kugel- : 05 | 300 | 75
9 RCA2CR* umiaut-| 4 | 507 | 3 | 0.75 | 200 +0.02
RCA2W* spindel 54015 6 | 1.5 | 100
RCS2 Servo- Kugel- 10 89 5 1.5 |380<330>
RCS2CR* Motor| 60W |umiaut-| 5 | 178 | 10 | 3 | 250 57’2 £0.02| 94
RCS2W** (230V) spinde! 55 356 | 20 | 6 | 125
* RCA2CR, RSC2CR : Reinraum-Ausfihrung (ISO-Klasse 5)  ** RCA2W, RSC2W : Staub-/Feuchtraum-Ausfihrung (IP52) Wert in < > : Max. Geschwindigkeit bei vertikaler Anwendung

A green automation
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RCP3/4 RCA2 RCS2 RCD Miniaturtyp Modelliibersicht 64 Modelle verschiedenster GrdBen und Antriebe

Mini-Tischschlitten-Ausfiihrung

i i Wirksame | Max. Zuladung (kg) | Max. Ge- Wiederhol- :
Typbeschreibung Baureihe . E"_I[‘;:er- Motor—Ser'i\:ml::)tor-Typ l\sr‘;tlrr:gtéls- St(erlrg#lr)]g Lén?;';fﬂﬁ Horiiom:ladl:legnfkagl) (n;ml/s)l ('}lTllJfl:l) germ:]g‘ll;e‘rt Ac?;%ilte
_ 4 | 251 | 025 | 0.125| 200
ool 2 [ 503] 05 | 025 [ 100 £0.05
10w 1 |1005 1 | 05 | 50 | 30 32
Kugel-| 4 | 427 | 0.75 | 0.25 | 200 | 50
umlauf-l 2 | 855 | 1.5 | 0.5 | 100 £0.02
Schlanker Servo- spindel ™ 4700] 3 1 | 50
schmaler - 24 V) Gleit- 6 19.9 | 0.25 | 0.125| 220
Tisc_h- . spindel |__4 29.8 | 0.5 | 0.25| 200 +0.05
schlittentyp oW 2 | 597 1 | 05| 100 30 50
Kuge-| 6 | 338| 2 | 05 [0 50
umlaut-| 4 | 507 | 3 | 0.75 | 200 +0.02
spindel 514015 6 | 15 | 100
Servo- Kugel- 10 89 ) 1.5 |380<330> 50
Motor| 60W |umlauf-| 5 178 | 10 3 | 250 +0.02| 48
(230V) spindel 5o [ 356 | 20 | 6 | 105 |
cor. L4 1251 ] 025 [0.125] 200
- spindel | 2 | 50.3| 05 | 0.25| 100 +0.05
2 10W 1 |1005| 1 | 05 | 50 | 30 50
g Kugel- |4 | 427 | 075 | 025 | 200 | 50
S umlauf-| 2 | 855 | 1.5 | 0.5 | 100 +0.02
3 Servo- spindel 414709 3 | 1 | 50
i Sch_lanker = | Motor
5 b_relter ‘qx:‘J (24 V) Gleit- 6 19.9 | 0.25 | 0.125| 220
5 Tisch- € spindel |4 | 298| 0.5 | 0.25 | 200 £0.05
= schlittentyp E - 2 |s97] 1 | o5 | 100 | 30 58
3 = Kuge-| 6 | 338 | 2 0.5 |270<2205 50
® umlaut-| 4 | 507 | 3 | 0.75| 200 +0.02
- spindel 5" T4015] 6 | 1.5 | 100
Servo- kuge | 10 | 89 | 5 | 1.5 o]
Motor| 60W |umlauf-| 5 178 | 10 3 | 250 | . |%0.02 80
(230V) spindel 5 5| 356 | 20 | 6 | 125
o 412511 025 [0425] 200
spindel |2 | 50.3 | 0.5 | 0.25| 100 +0.05
10w 1 |1005 1 | 05 | 50 | 30 61
Kugel- |4 | 42.7 | 0.75 | 0.25 | 200 | 50
umlauf-| 2 855 | 1.5 | 0.5 | 100 +0.02
. Servo- spindel 4 T470.9] 3 1 50
seliilen e ) | 6 | 199 0250125 220
E - sﬁi'ﬁc'};, 4 | 298| 05 | 0.25] 200 +0.05
T'sh(ih . OW 2 [ 597 1 | 05| 100 | 30 .
LT, Kugel |6 | 338 2 | 05 | 50
umiaut-| 4 | 507 | 3 | 0.75| 200 +0.02
spindel ™ 14015] 6 | 1.5 | 100
Servo- kugel | 10 | 89 | 5 | 15 PROdn
Motor| 60W |umiauf-| 5 | 178 | 10 3 | 250 | . |%0.02 95
(230V) spindel 5 | 356 | 20 | 6 | 125

Wert in < > : Max. Geschwindigkeit bei vertikaler Anwendung

Mini-Schlitten-Ausfiihrung Mini-Schubstangen-Ausfiihrung

- Der Motor kann leicht von der Geréte- M - Auswahl zwischen schlanken Einbau-
einheit getrennt werden. motor-Typen und kurzen Typen mit stark
- Auswahl zwischen Seitmotor-Typ mit reduzierter Gesamtlénge.
reduzierter Gesamtlange und schlankem - Auswahl zwischen Typen mit eingebauter
geraden Typ mit gekuppeltem Motor. hochfester Linearfiihrung und flhrungslosen
Typen mit stark reduziertem Geh&usemas.

Zum Positionieren von Vorrichtungen und Anheben und Absenken von Teilen und

Werkstlicken, Verfahren von Tischen etc. Vorrichtungen, Driicken, Spannen etc.

A green automation
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RCP3/4 RCA2 RCS2 RCD Miniaturtyp Modelliibersicht

64 Modelle verschiedenster Groen und Antriebe

Mini-Tischschlitten-Ausfiihrung

Modell

Typbeschreibung

Motor-
Einheit

Baureihe

Kompakter
Tisch-
schlitten- e

Kompakter
Tisch-
schlitten-
typ mit
Seitmotor

Separater Motor (austauschbar)

Enkoder- Motor | nriebs-|Steigung | [Asame | Max Zuadung (ka) | ek | oot lachsbreite
TV |Motor-Serie| Motor-Typ| SPINdel | (mm) () |Horizontal | Vertikal |~(mmys) | (mm) ™| (mm)
6 — | ~07 | ~0.3 |300<2005
200 4 — | ~14 | ~06 |200<133> 36
Schritt- Kugel- | 5 — | 2 | -1 |00
Motor ggf&fi 6 — | -1 | ~05 | 300
280 4 — | ~2 | -1 | 200 40
2 — | -3 | -15 | 100
oo Kugel 6 = 1 05 | 300
5 | Motor 10W 23}:31”5 4 — 2 1 | 200 40
g 2 — 3 1.5 100 2o~190 10.02
£ 6 | — | ~07 | ~0.3 |30<00s| Sehie)
200 4 — | ~14 | ~06 |200<133> 72
Schritt- Kugel- | 2 — ~2 ~1  |100<67>
Motor ‘;’;'r;”‘;; 6 | — | -1 | ~05 | 300
280 4 — ~2 ~1 200 81
2 — | -3 | ~15 | 100
oo Kugel- |6 — 1 0.5 | 300
Motor | 1OW ‘;g]:%”; 4 | — | 2 1 | 200 81
2 — 3 15 | 100

Mini-BLDC-Motor-Ausfiihrung

Motor-

Modell

Wert in < > : Max. Geschwindigkeit bei vertikaler Anwendung

Einheit Typbeschreibung

Baureihe

Schlanker
BLDC-Motor-
Schub-
stangen-

typ

Schlanker

BLDC-Motor- - .~
Greifer- "y

typ

Kombiniertes Motor-
Antriebsblock-System
(Mikro-Zylinder)

i i Wirksame | Max. Zuladung (kg) | Max. Ge- Wiederhol-| , ’
v it o sx(er;?#lr;g LB G e 209 oo HUD oot
VP | Motor-Serie| Motor-Typ| SP Kraft () | Horizontal | Vertikal |~ (mmjs) | (Mm) ey (mm)
10
Glei- | 5 | 42 | 07 | 03 | 300 | 20 012
spindel
30
=
S | BLDC-
g Servo- | 2.5W +0.05
T Motor
= )
Gleit-
spindel 10 4
+ 2 (5pro - - 67 (2 pro 22
Nocken- Seite) Seite)
nut

Mini-Tischschlitten-Ausfiihrung

- Ausgestattet mit integrierter Flihrung
zum Ausgleich von Uberhanglasten

- Auswahl zwischen schlanken Typen und
Kupplungstypen mit separater Motoreinheit

Anheben und Absenken von Teilen und
Vorrichtungen, Horizontalbewegungen,
Schubbetrieb (bewegt Uberhanglasten
vom Achskorper weg).

Mini-BLDC-Motor-Ausfiihrung

- Burstenloser Gleichstrom-Motor
mit hoher Beschleunigung/Verzdgerung
bis zu 1G und Hochstgeschwindigkeit
von 300 mm/s

- Verflgbar als Schubstangen- und
Greifertyp

- Einstellbare Schub- und Greifkrafte

Fir Transferbewegungen mit kurzer
Zykluszeit etc.

A green automation
‘
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Arbeiten mit den gleichen Steuerungssignalen wie bei Pneumatikzylindern

Das MEC- & SEP-Ansteuerungsprinzip

MEC- und SEP-Steuerungen (24 VDC / 230 VAC) funktionieren mit den gleichen
Signalen wie bei einer Pneumatik-Magnetventil-Schaltung.

Es gibt zwei Arten von Magnetventilen: Einzel- und Doppelwegeventile.

Die PMEC und PSEP/ASEP/DSEP kodnnen beide Signaltypen nachbilden.

W Magnetventil-Schalter eines Pneumatikzylinders || ® PMEC, PSEP/ASEP/DSEP:
<Einzelwegeventil-Typ> <Ersatz des Einzelwegeventil-Zylinders>
(Pneumatikaylinder) Ausfahren (RoboCylinder) _m——  Ausfahren
[ Einfahren Einfahren
Magnetschalter 1 *Gewunschte Positionen
\ konnen fur Aus- und Ein-
un\\ | TW\ fahrtende gesetzt werden.
(Magnetventil) (PMEC PSEP/ASEP/DSEP)
Signalan | Stangen- Signal an Stangen-
Magnetschalter 1 | Bewegung Steuerungseingang 0] Bewegung
EIN Ausfahren EIN Ausfahren
AUS Einfahren AUS Einfahren
<Doppelwegeventil-Typ> <Ersatz des Doppelwegeventil-Zylinders>
Ausfahren (RoboCylinder) m—_____Ausfahren
(Pneumatikzylinder) — -
[ Einfahren Einfahren
Magnetschalter 1 Magnetschalter 2 E
AN ] | RS
(Magnetventil) (PMEC, PSEP/ASEP/DSEP)
Signalan | Signalan | Stangen- Signal an Signal an Stangen-
Magnetschalter 1| Magnetschalter 2| Bewegung Steuerungseingang 1] Steuerungseingang 0|  Bewegung
EIN AUS Ausfahren EIN AUS Ausfahren
AUS EIN Einfahren AUS EIN Einfahren
*Die Achse kann durch Parameterumschattung zwischen 3 Punkten bewegt werden.




RCP3/4&RCA2&RCS2&RCD-Serie Miniatur-Typ, Flyer-Nr. 0917-D
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Produktprogramm an Steuerungen fiir verschiedenste Anwendungen, vom
3-Punkt-Positioniertyp fiir Quasi-Pneumatik-Steuerung bis zum Feldnetzwerktyp

Eine fir den Kunden passende Steuerung kann aus verschiedenen Steuerungsarten gewahlt werden, z.B. eine 3-Punkt-Positionier-
steuerung, wo Teaching und Testbetrieb Uiber das Bedien-Panel der Steuerung maoglich ist. Oder eine Mehrpunkt-Positioniersteuerung

fiir bis zu 512 Positionen sowie eine Feldnetzwerksteuerung mit spezifischen Feldbus- und Industrial Ethernet-Schnittstellen.

Weil die 3-Punkt-Positioniersteuerung mit den gleichen Signalen wie bei einer Magnetventil-Schaltung funktioniert, kann die derzeit
Luft verbrauchende Pneumatik-Einheit gegen einen elektrischen Zylinder getauscht werden.

Siehe die Tabelle unten mit den anschlieBbaren Steuerungen passend fiir die unterschiedlichen Achs-Baureihen.

RCP3/4_

Steuerungstyp Positioniersteuerung
Feldnetzwerksteuerung Programmsteuerung
3-Punkt-Steuerung 512-Punkt-Steuerung
* Leicht zu bedienen, die « Mehrpunkt-Positionierung | « Direkter Anschluss an wich-| » Stand-Alone-Betrieb
Achse kann durch einfache|  bis zu 512 Punkte tigste Feldbus-Netzwerke. | mdglich ohne Verwen-
EIN/AUS-Signale betrieben | mdglich. - Koordinatenwerte kénnen dung einer SPS oder
Verkmal werden. - Pulstreiber-Steuerung direk{/ Utr)ferhnumgrisc/:\ehWerte anderer Host-Gerate.
erkmale - Die gleichen Signale wie | wird unterstiitzt (nur zum.ﬁe. ?’t e der CNS€ 1. Simultan-Ansteuerung
fur eine Magnetventil- PCON, ACON, SCON). X SAFEZ' lf'ep W,?r en. dAch ausfihrbar fir bis zu 2
steuerung kdnnen ;‘e s,.gs' :_clm Ec"I]E hc'ts- (PSEL, ASEL, SSEL) bzw. 6
verwendet werden. ARG UGS (R O E ] Achsen (XSEL, MSEL) .
kontrollierbar.
P 3 PCON
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Quality and Innovation

IAl America Inc.

Amerika-Zentrale (USA)
2690 W 237th Str,, Torrance, CA 90505, USA
Tel.: +1-310-891-6015 Fax: +1-310-891-0815

IAl Industrieroboter GmbH

Europa-Zentrale
Ober der Roth 4, D-65824 Schwalbach, Deutschland
Tel.: +49-6196-8895-0 Fax: +49-6196-8895-24

www.eu.robocylinder.de

IAl CORPORATION

Stammsitz und Asien-Zentrale

577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka 424-0103, Japan

Tel.: +81-543-64-5105 Fax: +81-543-64-5192
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