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Vertikale Greifer – Neuester Zuwachs bei den elektr
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Schlitten- und Hebeltyp
Vertikale Greifer stehen in zwei Varianten zur Verfü-
gung. Zum einen als Schlittentyp mit einer Führung 
von außerordentlicher Biegesteifigkeit. Zum ande-
ren als Hebeltyp, dessen Hebelfinger um 180° zum 
problemlosen Greifen von Werkstücken öffnen.  
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Greifkraft-Diagramm für Schlittentypen 
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r Greifkraft!
trischen Greifer-Baureihen von IAI
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Mehrpunkt-Positionierung, 
einstellbare Greifkraft 
Bis zu 512 Positionen können über die Servosteue-
rung angefahren werden. Die Greifkraft für die Werk-
stücke ist einstellbar. Somit können Öffnungs- und 
Schließwege angepasst wie auch leicht verformbare 
Werkstücke erfasst werden.

Selbsthemmungsmechanik verhindert das Herab-
fallen des Werkstücks bei Energieabschaltung 
Eine mechanische Selbsthemmung verhindert das 
Herabfallen des Werkstücks bei Energieabschaltung 
oder Not-Aus. Schlitten und Hebel können ohne großen 
Aufwand mit einem Inbusschlüssel geöffnet werden. 
* Die Achse kann das Werkstück nicht weiter gedrückt
   halten.
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Hohe Biegesteifigkeit und Genauig-
keit von Führung und Antriebseinheit 
Der Schlittentyp ist mit einer äußerst steifen Linear-
führung zur Gewährleistung einer hohen Momen-
tenfestigkeit ausgerüstet. Dank des Umkehrspielaus-
gleichs wird in der Führung der Versatz beim Positio-
nieren verringert. Der Antrieb besteht aus einem 
Getriebe (Schnecke und Stirnrad) mit hoher Steifig-
keit und ausgezeichnetem Ansprechverhalten. 

3

4

Ultrakompakter Schlittentyp5

Greifkräfte (Greifkraft: 10 N)  

22 x 15 mm eine der kleinsten in 
der Industrie verfügbaren Achsen.   

yp
RCD-GRSNANEU
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Produktübersicht Greiferachsen

RCP2-GRSS

RCP4-GRSML

RCP4-GRSLL

RCP4-GRSWL

RCP2-GRLS

RCP4-GRLM

RCP4-GRLL

RCP4-GRLW

RCP2-GRS

RCP2-GRM

RCP2-GRST

RCP2-GRHM

RCP2-GRHB

RCP2-GR3SS

RCP2-GR3SM

RCP2-GR3LS

RCP2-GR3LM

RCP2
RCP4
(Schlitten-
motor)

2-Finger Vertikal
Typ

2-Finger

2-Finger
(Servomotor)
RCS2

3-Finger

Horizontal-
Typ

RCS2-GR8

RCD-GRSNA

S.21

S.23

S.15

S.7

S.9

S.11

S.13

S.17

S.19

NEU

NEU

NEU

NEU

NEU

NEU

NEU
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eh
e 
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bo
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r G
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am
tk
at
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og

(BLDC-Motor)
RCD

Hebel-
Ausführung

3

Schlitten-
Ausführung

Schlitten-
Ausführung

Vertikal
Typ

Schlitten-
Ausführung

Schlitten-
Ausführung

Hebel-
Ausführung



Schlitten-
Ausführung

Typ

Modell

Außenansicht

Motor

Positionserfassung

Antriebssystem

Führung

Greifkraft (N)

Wiederholgenauigkeit (mm)

Greifkraft-Einstellungsbereich 

Kabelanschluss (*1)

Motor-/Enkoderkabel (*2)

Außenabmessung des Achs- 
rahmens (L x B x T) 

Achsgewicht (kg)

Siehe Seite

Bürstenloser DC-Motor

Optischer Enkoder

Gleitspindel + Nockennut

4

10

67

±0.05

40～70％

Standardkabel 
(Modell: CB-CAN-MPA□□□)
Roboterkabel (Modell: 
CB-CAN-MPA-□□□RB)

22×15×84

0.085

□20×t30

8

14

～78

42×24×71

0.2

□28×t34.5

14

87

～94

62×34×87.5

0.5

□35×t37

22

140

～125

Roboterkabel 

Standardkabel (Modell: CB-CAN-MPA□□□
Roboterkabel (Modell: CB-CAN-MPA-□□□RB)

88×42×110

1.0

□42×t47.5

30

220

157

107×50×124.5

1.6

±0.01

20～70％

Mini-Schlittentyp

RCD-GRSNA

Kleiner Schlittentyp

RCP2-GRSS

Mittlerer Schlittentyp

RCP4-GRSML

Großer Schlittentyp

RCP4-GRSLL

Übergroßer Schlittentyp

RCP4-GRSWL

Schrittmotor

Magnetischer Enkoder (Inkremental)

Schneckengetriebe + Schräggrad + Stirnradgetriebe 

Typ

Modell

Außenansicht

Motor

Positionserfassung

Antriebssystem

Führung

Arbeitsbereich (°)

Greifkraft (N)

Wiederholgenauigkeit (°)

Greifkraft-Einstellungsbereich 

Kabelanschluss (*1)

Motor-/Enkoderkabel  (*2)

Außenabmessung des Achs- 
rahmens (L x B x T) 

Achsgewicht (kg)

Siehe Seite

□28×t34.5

35

～600

54×34×92

0.5

□35×t37

60

～600

Roboterkabel

70×42×113

1

□42×t47.5

90

～643

80×50×129.5

1.4

□20×t30

6.4

～600

Standardkabel

42×24×73

0.2

Kleiner Hebeltyp

RCP2-GRLS

Mittlerer Hebeltyp

RCP4-GRLM

Großer Hebeltyp

RCP4-GRLL

Übergroßer Hebeltyp

RCP4-GRLW

Schrittmotor

Magnetischer Enkoder (Inkremental)

Schneckengetriebe + Schräggrad

ー

180

±0.05

20～70％

S. 15S. 13S. 11S. 9S. 7

S. 21 S. 23S. 17 S. 19

Hebel-
Ausführung

Linearführung

Roboterkabel
(Modell: 

CB-APSEP-MPA-□□□)

Roboterkabel
(Modell: 

CB-APSEP-MPA-□□□)

Standardkabel (Modell: CB-CAN-MPA□□□
Roboterkabel (Modell: CB-CAN-MPA-□□□RB)

(*1) Dieses Kabel tritt mit ca. 0,2 m Länge an der Greiferachse heraus. 
(*2) Dieses Kabel wird zum Anschluss der Steuerung an das Steckerende der Achse verwendet.

(*1) Dieses Kabel tritt mit ca. 0,2 m Länge an der Greiferachse heraus. 
(*2) Dieses Kabel wird zum Anschluss der Steuerung an das Steckerende der Achse verwendet.
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Standardkabel



Systemkonfiguration

● Konfiguration DSEP

● Konfiguration PCON-CA

● Konfiguration MSEP

Standardlänge 0.5 m

Feldnetzwerk
DeviceNet, CC-Link, Profibus-DP, Profinet-IO, 
CompoNet, Mechatrolink (*), EtherCAT, EtherNet/IP

SPS

PC Software
RS232-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-MW-ENG>
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB-ENG>

5 m

Option

Handprogrammiergerät
<Modell: TB-01> (*)

Option

PEA-Kabel
<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlänge: 2 m

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezifikation.

Motor/Enkoder-Kabel <Modell: CB-CAN-MPA□□□>
Motor/Enkoder-Roboter-Kabel  <Modell: CB-CAN-MPA□□□-RB>

Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Modell: CB-APSEP-MPA□□□>
Wird mit Achse geliefert

Einfach-Absolut-Batterie-Einheit
<Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)>
<Modell: SEP-ABUS (Befestig.-Gewinde)>
Wird bei Einfach-Absolut-Typ geliefert Einfach-

Absolut-Batterie
<Modell: AB-7>

Steuerung (s. S. 29.)
<Modell: PCON-CA> RCP4-GRS□L/

　　   GRL□

RCP2-GRSS/
　　　 GRLS

SPS

PC-Software
RS232-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-MW-ENG>
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB-ENG>

5 m

Option

Handprogrammiergerät
<Modell: TB-01> (*)

Option

PEA-Kabel
<Modell CB-APSEP-PI0020>
Standardlänge: 2 m
Enthalten bei PEA-Steuerungsspezifikation.

Motor/Enkoder-Kabel  <Modell: CB-CAN-MPA□□□>
Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Modell: CB-CAN-MPA□□□-RB>
Wird mit Achse geliefert

Steuerung  (s. S. 30.) 
<Modell: DSEP>

RCD-GRSNA

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

SPS
PC Software
RS232-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-MW-ENG>
USB-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-USB-ENG>

Einfach-Absolut-Batterie-Box
<Modell: MSEP-ABB>

Ersatz-Pufferbatterie
<Modell: AB-7>

5m

0.5 m

* MSEP wird ab  Vers. 9.01.00.00 
oder später unterstützt.

Option

Handprogrammiergerät
<Modell: TB-01> (*)

Option

PEA-Kabel
<Modell: CB-MSEP-PI0020>
Standardlänge: 2 m
Enthalten bei PEA-Steuerungsspezifikation

Option

Die PC-Software wird
mit Kabel geliefert..

Die Einfach-Absolut-Batterie-
Box wird mit Kabel geliefert.

Steuerung (s. S. 29.)
<Modell: MSEP>

Motor/Enkoder-Kabel
<Modell: CB-CAN-MPA□□□>
Motor/Enkoder-Roboter-Kabel
<Modell: CB-CAN-MPA□□□-RB>

Wird mit Achse geliefert

Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Model CB-APSEP-MPA□□□>
Wird mit Achse geliefert

RCP4-GRS□L/
　　   GRL□

RCP2-GRSS/
　　　 GRLS

5

(*) Mechatrolink noch 
ohne CE-Konformität.

Wird mit Achse geliefert

DC24V
Spannungs-
versorgung

24V
0V
FG

DC24V
Spannungs-
versorgung

24V
0V
FG

DC24V
Spannungs-
versorgung

24V
0V
FG

* Wenn die Steuerung mit

tion ausgewählt wurde,

Box enthalten. 
(Abmessungen s. S. 11)

* Zur Anbindung des Feldnetzwerks wird die kompatible 
PC-Software benötigt, um mit Hilfe des Gateway-Parameter-

festzulegen. Falls die Software nicht vorhanden ist, ist diese bei 
der Bestellung mitaufzuführen.

* Es besteht die 
Auswahlmöglich-
keit zwischen PEA- 
und Feldnetzwerk-

(*) In Kürze mit 
CE-Zertifizierung

(*) In Kürze mit 
CE-Zertifizierung

(*) In Kürze mit 
CE-Zertifizierung



＜RCP4-Baureihe>

<RCD-Baureihe>

Modellbezeichnung

 TypBaureihe
IRCP4

I Inkremental 30
28

1/30

1/28

N
P
S
M
X□□
R□□

Kein Kabel

1 m

3 m

5 m

Spezifizierte Länge

Roboterkabel

AC1
NM

Achskabel 1 m

Umgekehrte Referenzposition

PCON-CA
P3

MSEP-C

14

22

30

180

14 mm
(7 mm pro Seite)
22 mm
(11 mm pro Seite)

30 mm
(15 mm pro Seite)

P3

28P
35P
42P

28 □ Größe Motor 

35 □ Größe Motor 

42 □ Größe Motor

GRSML
GRSLL
GRSWL

Mittel

Groß

Übergroß

GRLM
GRLL
GRLW

<RCP2-Baureihe>

Optionen Motor-TypEnkoder-TypTypBaureihe
I

Übersetzung
RCP2

 

I Inkremental 30 1/30

N
P
S
M
X□□

Kein Kabel

1m

3m

5m

Spezifizierte Länge

NM
FL
SB

Umgekehrte Referenzposition

Montagefuß

Achsenhalterung

PSEL-CS

RPCON

8

180

8 mm
(4mm pro Seite)

180°
(90° pro Seite)

P320P 30

20P
20□ Größe
SchrittmotorGRSS Klein

Schlitten-
Ausführung

GRLS Klein

KabellängeHubMotor-TypEnkoder-TypTypBaureihe Gleitspindelsteigung
RCD

Passende Steuerung

I Inkremental

2.5 W3

4 4mm
(2mm pro Seite)

2 2 mm
D3

DSEP-C

N
P
S
M
X□□
R□□

Kein Kabel

1 m

3 m

5 m

Spezifizierte Länge

Roboterkabel

D33 2 4

GRSNA Mini-Schlittentyp

I

6

DCON-CA

KabellängeHub Passende Steuerung

Hebel-
Ausführung

OptionenMotor-TypEnkoder-Typ Übersetzung KabellängeHub Passende Steuerung

180°
(90° pro Seite)

Schlitten-
Ausführung

Hebel-
Ausführung

Mittel

Groß

Übergroß

PCON-PL/PO/SE
P1

PMEC/PSEP

MSEP-C

P3

PCON-CA
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RCD-GRSNA RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Mini-Vertikal-Schlitten-Typ
Achsbreite 22 mm   BLDC-Motor

3: 2.5 W
BLDC-Motor

I:  Inkremental D3: DSEP
DCON-CA

■ Modellspezifikation RCD 　GRSNA　 I 　 3 　 2 　 4 　
Baureihe　 Typ 　 Enkoder-Typ　 Motortyp Spindelsteigung　 Hub 　 Passende Steuerung　 Kabellänge　

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge
R□□ : Roboterkabel

2 : 2 mm

Kabellängen
Typ

Standard
P（1m）
S（3m）
M（5m）

Speziallängen
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）

Roboterkabel

R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 40 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

L2

L1

12

10

8

6

4

2
G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

min
max

Stromgrenzwert (%)

0
20                30                40                50                60                70

Erklärung:  ① Kabellänge

Modellspezifikation
■  Steigung und Zuladung■ Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Hub (mm） Max. Geschwindigkeit
(mm/s)

764

Modell Übersetzung
Max. Greifkraft

(N) 
Hub
(mm)

RCD-GRSNA-I-3-2-4-D3-① 3.7
10

(5 pro Seite)
4

(2 pro Seite)

4 : 4 mm
(2 mm pro Seite)

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen 
Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 26 ist ein grober Anhaltswert 
für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.) 
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe 
beider Greiffingerkräfte ergibt.

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Werkstückgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Werkstückgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen.
(siehe Seite 25 für nähere Details).  

(3) Die max. Beschleunigung während der Bewegung beträgt 1 G.

* Die im Diagramm ablesbare Kraft beim Zugreifen
(Drücken) ist ein Referenzwert. 

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 mm/s fix. 

Kabelcode
Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit

Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Spiel je Finger

Gleitspindel + Nockennut
±0.05 mm
unter 0.4 mm
0.25 mm oder weniger pro Seite
Linearführung
Ma: 0,04 N m, Mb: 0.04 N m, Mc: 0,07 N m
0.085 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

D3

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 20 mm liegen.
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Abmessungen
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Zulässiger Kabelbiegeradius: R30 *3
2           Tiefe 2
(wie gegenüberliegende Seite)

ø2           Tiefe 2
(wie gegenüberliegende Seite)

18
5

16

3

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Bei der Finger-Bewegung während der Home-Fahrt nach den Maßen in [ ] ist auf Kontakt zu achten.
*3 Da das Achskabel kein Roboterkabel ist, muss dieses während der Anwendung gesichert werden.

3 Punkte

DC24 V

S. 30

512 Punkte  

 

768 Punkte  

Passende Steuerungen
Die RCD-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ 

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Passender 
PEA-Steuerungstyp 

DSEP-C-3I-①-2-0

DSEP-CW-3I-①-2-0

DCON-CA-3I-①-2-0

DCON-CA-3I-PL□-2-0

DCON-CA-3I-④-0-0

(Standard-Spez.)
0.7 A nom.
1.5 A max.

0.7 A nom.
1.5 A max.‒

* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ 

Gleiche Steuerungsvorgänge 
wie bei einem 

Pneumatik-Zylinder. 
Bildet Einzel- und 

Doppelwegeventil nach.  

Hinweis: Beachten Sie, dass hier kein 
Einfach-Absolut-Typ verfügbar ist.

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

Passender 
Pulstreibertyp 

Passender 
Feldnetzwerktyp 

S. 30
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* Der Standardkabel ist ein integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel.

0
0 10 20 30 40 50 60 70

2
4
6
8
10
12
14
16

Optionen

R C P 2 - G R S S  
RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Kleiner Vertikal-Schlitten-Typ 
Achsbreite 42 mm   Schrittmotor

20P : 20□ Größe
Schrittmotor

 
* Modellziffer „I“ 
auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

 N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

SB  :  Achsenhalterung
FB  :  Montagefuß

8 mm
(4 mm per Seite) 

 30 : 1/30
Übersetzung

RCP2　 GRSS 　 I 　 20P 　 30 　 8 　 　 　

　 　 　　　 　 　 Optionen 　　

Erklärung der Ziffern:  　 (Einheit: mm/s)

■

P1: PCON-PL/PO/SE
PSEL
RPCON

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP

L2

L1

Hub
Übersetzung

8
（mm）

30
78

(pro Seite)

Typ              
P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）

30
14

(7 pro Seite
8

(4 pro Seite)

Name Code
Umgekehrte Referenzposition NM 10

‒
‒

Montagefuß FB
Achsenhalterung SB

■

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

Seite

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen 
Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 26 ist ein grober Anhaltswert 
für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.) 
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe 
beider Greiffingerkräfte ergibt.

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 25 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 mm/s fix. 

Modellspezifikation
■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung
Max. Greifkraft

(N) 
Hub
(mm)

Kabellängen

Standard
(Roboterkabel)

Speziallängen

Allgemeine Spezifikationen
Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad + Stirnradgetriebe
±0,01 mm
unter 0.2 mm (konstante Federvorspannung)
0.05 mm oder weniger pro Seite
Linearführung
Ma: 0,5 N m, Mb: 0.5 N m, Mc: 1,5 N m
0.2 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 40 mm liegen.
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CADCAD

* Die PSEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Pulstreibertyp
mit spez. differ.
Leitungstreiber
Pulstreibertyp
mit spez. 
offener Kollektor

Serieller 
Kommunikationstyp

Programm-
steuerungstyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0
Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

PEA-Steuerungen 

Pulstreibertyp

Passender Feldbus-
Netzwerktyp 
Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt

Passender serieller 
Kommunikationstyp 

Programmierbarer Typ, 
der bis zu 2 Achsen 
steuern kann.

3 Punkte

DC24 V

Siehe 
MSEP-Prospekt.

 

S. 29

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0 256 Punkte

PCON-CA-20PI- ① -2-0 512 Punkte

1A max.

 

PCON-CA-20PI-PL□-2-0  

PCON-CA-20PI- ④ -0-0 768 Punkte  

PCON-PL-20PI- ① -2-0
－

Siehe
RoboCylinder
Gesamt-Katalog.

 

Siehe 
RoboCylinder
Gesamt-
Katalog.

PCON-PO-20PI- ① -2-0  

etknuP 460-0-N-IP02-ES-NOCP  

PSEL-CS-1-20PI- ① -2-0 1500 Punkte  

4

13
.9

2

43

47

4
4

9

34

4-M3, Tiefe 5

17 8.5

17

8-M3, Tiefe 5  *2, *3
(wie gegenüberliegende Seite)

8.5

17

35

42

24

M
in

. 5
.5

 (g
es

cl
os

se
ne

 S
ei

te
)

1.5

71

4.
2

5

Zulässiger Kabelbiegeradius: R100 *4

Kabelverbindungs-
stecker *1

Si
ch

er
st

el
lu

ng
 v

on
 

m
in

. 1
00

 m
m

9
 0      

−0.05

+0.03
   02-ø3           Tiefe 3

(wie gegenüberliegende Seite)

2-
ø3

h7
(  

   
   

 )
0 

   
   

  
−0

.0
10

+0.05
   02-3           Tiefe 3

(wie gegenüberliegende Seite)

8-M3, Tiefe 5  *2, *3
(wie gegenüberliegende Seite)

+0.05
   02-3           Tiefe 3

(wie gegenüberliegende Seite)

2-M3, Tiefe 4

+0.03
   0ø3           Tiefe 3

+0.05
   03          Tiefe 3

+0.03
   02-ø3          Tiefe 3

(wie gegenüberliegende Seite)

Abmessungen

2D
* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.
*1 Anschluss für das Motor/Enkoderkabel.
*2 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben Montagefläche zu nutzen.
*3 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die internen Bauteile könnten beschädigt werden. 
*4 Da das Achskabel kein Roboterkabel ist, muss dieses während der Anwendung gesichert werden.

－

* Die Home-Position ist standardmäßig 
auf der offenen Seite. Wird die 
Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die ent-
sprechende Option (Code: NM). 

Passende Steuerungen
Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  
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RCP4-GRSML  

14 94

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）
R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

RCP4-GRSML-I-28P-30-14-P3-  - 30 87 14

 
　

■ 　RCP4　GRSML　 I 　 28P 　 30 　 14 　 P3 　　

　 　 　 　 　 　 　  　

 

 

   

AC1
NM 12

L2

L1

 

100

80

60

40

20

0

　

10 20 30 40 50 60 70

Hub (mm) Max. Geschwindigkeit
(mm/s）

(43.5 pro Seite) (7 pro Seite)

Roboterkabel

Optionen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition
12Achskabelanschluss 1 m
Seite

28P : 28□ Größe
Schrittmotor* Modellziffer „I“ 

auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 
R□□ : Roboterkabel

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

AC1: Achskabel
1 m

14 : 14 mm
(7 mm pro Seite) 

30 : 1/30
Übersetzung

Optionen

P3: PCON-CA
MSEP-C

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen 
Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 26 ist ein grober Anhaltswert 
für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.) 
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe 
beider Greiffingerkräfte ergibt.

RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Mittlerer Vertikal-Schlitten-Typ 
Achsbreite 54 mm   Schrittmotor

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 mm/s fix. 

■

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 25 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

Modellspezifikation
■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung Max. Greifkraft
(N) 

Hub
(mm)

Erklärung der Ziffern:  

Typ              

Kabellängen

Standard

Speziallängen

Kabelcode

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad + Stirnradgetriebe
±0.01 mm
unter 0.3 mm
0.15 mm oder weniger pro Seite
Linearführung
Ma: 1,9 N m, Mb: 2.7 N m, Mc: 4,6 N m
0.5 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 80 mm liegen.

80

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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3 Punkte

92 .SV 42CD

256 Punkte

512 Punkte  

 

768 Punkte  

（15）

（
16
）

(Standard: 200)
(Option: 1000)  

2

87
.5

55

10

20

38

4

4-M3 Tiefe 6
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *3, *4

Geschlossene Seite: 3,6
(Maximaler Operationsbereich: 
2.6 to 18.6) *1

50
6

70
.5

31
.5 15

2

14.7

Ansicht A

34

21.4

4.27

12
.2

2-M4, Tiefe 5

17

（
φ
8.
5）

62 10.7

Zulässiger Kabelbiege-
radius: R50 *2

13

44

4

54

4-M3 Tiefe 6
*3, *4

Ansicht A

4

10

20

20

55

φ3　   Tiefe 3
(wie gegenüber-
liegende Seite)

＋0.03
 0

＋
0.
05

 0
3　
　
Ti
ef
e３

＋
0.
05

 03　
　
Ti
ef
e３

(w
ie 
ge
ge
nü
be
r-

lie
ge
nd
e S
eit
e)

 0 －
0.
05

2-φ3  h7  0－0.010

* Die Standardlänge des Achskabelanschlusses ist 200 mm. 
Eine Kabellänge von 1000 mm ist optional verfügbar. 
Wählen Sie die Option (Modell: AC1). 
　 

2D

＋
0.
05

 0
3　
　
Ti
ef
e３

φ3　    Tiefe 3
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *3, *4

＋0.03 
 0 φ3　    Tiefe 3

(wie gegenüber-
liegende Seite)

＋0.03
 0

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulsetreibertyp

Netzwerktyp

Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

passender 
PEA-Steuerungstyp
 

Passender
Pulstreibertyp

Passender
Feldnetzwerktyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0

PCON-CA-28PI- ① -2-0

PCON-CA-28PI-PL□-2-0

PCON-CA-28PI- ④

Siehe 
MSEP-Prospekt.

2.2 A max.

* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).
* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

4-M3 Tiefe 6
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *3, *4

̶

Abmessungen

* Die Home-Position ist standardmäßig 
auf der offenen Seite. Wird die 
Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die ent-
sprechende Option (Code: NM). 

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Der Achskabel ist ein Roboterkabel.
*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben 
Montagefläche zu nutzen.

*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die 
internen Bauteile könnten beschädigt werden. 

(w
ie 
ge
ge
nü
be
r-

lie
ge
nd
e S
eit
e)

Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale
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L1
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RCP4-GRSLL   
 

　

■ 　RCP4　GRSLL 　 I 　 35P 　 30 　 22 　 P3 　　

　　　　　　 　 　 　 　 　 　 　  　

 

 

   

　

35P : 35□ Größe
Schrittmotor* Modellziffer „I“ 

auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 
R□□ : Roboterkabel

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

AC1: Achskabel
1 m

22 : 22 mm
(11 mm pro Seite) 

30 : 1/30
Übersetzung

Optionen

P3: PCON-CA
MSEP-C

I:  Inkremental

Modell-
spezifikation

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Großer Vertikal-Schlitten-Typ 
Achsbreite 70 mm   Schrittmotor

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen 
Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 26 ist ein grober Anhaltswert 
für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.) 
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe 
beider Greiffingerkräfte ergibt.

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 mm/s fix. 

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 25 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

22 125

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）
R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

30 140
(70 pro Seite)

22
(11 pro Seite)

AC1
NM 14

Hub (mm) Max. Geschwindigkeit
(mm/s）

Roboterkabel

Optionen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition
14Achskabelanschluss 1 m
Seite

■
Modellspezifikation

■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung Max. Greifkraft
(N) 

Hub
(mm)

Erklärung der Ziffern:  

Typ              

Kabellängen

Standard

Speziallängen

Kabelcode

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad + Stirnradgetriebe
±0.01 mm
unter 0.4 mm
0.15 mm oder weniger pro Seite
Linearführung
Ma: 3,8 N m, Mb: 5,5 N m, Mc: 9,5 N m
1,0 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 100 mm liegen.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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Ansicht A

49

24 12

4

76

51
8

2

11
0

88

51

14.7

19
3

76
24

4

22
12

54

18

4

70

42

21

29.7

10 6.1
5.788【89】*2 （15）

（
16
）（
φ
8.
5）

16

2-φ4  h7  0
－0.012

 
0
－
0.
05

2D

(Standard: 200)
(Option:1000)  

2-M4, Tiefe 5

Ansicht A

φ3　   Tiefe 3
(wie gegenüber-
liegende Seite)

＋0.03
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＋
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3　
　
Te
ife
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φ3　   Tiefe 3＋0.03
 0

4-M4 Tiefe 8
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *4, *5

4-M4 Tiefe 8
*4, *5

4-M4 Tiefe 8
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *4, *5

φ3　   Tiefe 3
(wie gegenüber-
liegende Seite)

＋0.03
 0

* Die Standardlänge des Achskabelanschlusses ist 200 mm. 
Eine Kabellänge von 1000 mm ist optional verfügbar. 
Wählen Sie die Option (Modell: AC1). 

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Achten Sie darauf, dass der Finger während der Homing-Fahrt mit dem Maß in [  ] keine umgebenden 
Objekte oder Aufbauten berührt.

*3 Der Achskabel ist ein Roboterkabel.
*4 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben 
Montagefläche zu nutzen.

*5 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die 
internen Bauteile könnten beschädigt werden. 

3 Punkte

92 .SV 42CD

256 Punkte

512 Punkte  

 

768 Punkte  

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

passender 
PEA-Steuerungstyp
 

Passender
Pulstreibertyp

Passender
Feldnetzwerktyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0

PCON-CA-28PI- ① -2-0

PCON-CA-28PI-PL□-2-0

PCON-CA-28PI- ④

Siehe 
MSEP-Prospekt.

2.2 A max.

* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).
* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

̶

Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

Geschlossene Seite: 5,8
(Maximaler Operationsbereich: 
4,8 to 28.8) *1

Zulässiger Kabelbiegeradius: R50 *3

(wie gegenüber-
liegende Seite)

* Die Home-Position ist standardmäßig 
auf der offenen Seite. Wird die 
Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die ent-
sprechende Option (Code: NM). 
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RCP4-GRSWL  
 

　

■ 　RCP4　GRSWL　 I 　 42P 　 28 　 30 　 P3 　　

　　　　　　 　 　 　 　 　 　 　  　

 

 

   

　

42P : 42□ Größe
Schrittmotor* Modellziffer „I“ 

auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 
R□□ : Roboterkabel

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

AC1: Achskabel
1 m

30 : 30 mm
(15 mm pro Seite) 

28 : 1/28
Übersetzung

Optionen

P3: PCON-CA
MSEP-C

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Übergroßer Vertikal-Schlitten-Typ 
Achsbreite 80 mm   Schrittmotor

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen 
Wert Null für L1 und L2. (Auf S. 26 ist ein grober Anhaltswert 
für die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.) 
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe 
beider Greiffingerkräfte ergibt.

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 mm/s fix. 

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 25 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

30 157

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）
R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

28 220
(110 pro Seite)

30
(15 pro Seite)

AC1
NM 16

Hub (mm) Max. Geschwindigkeit
(mm/s）

Roboterkabel

Optionen

Name Code
16Achskabelanschluss 1 m
Seite

■
Modellspezifikation

■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung Max. Greifkraft
(N) 

Hub
(mm)

Erklärung der Ziffern:  

Typ              

Kabellängen

Speziallängen

Kabelcode

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je  Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

±0.01 mm

0.15 mm oder weniger pro Seite
Linearführung
Ma: 5,1 N m, Mb: 7,2 N m, Mc: 12,4 N m
1,6 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Umgekehrte Referenzposition

Standard
Schneckengetriebe + Schrägrad + Stirnradgetriebe

unter 0.4 mm

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 100 mm liegen.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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Ansicht A
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25
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35.2

1.2

22

62

4-M5, Tiefe 9 *4, *5

5
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Ansicht A

2D

(Standard: 200)
(Option:1000)  
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φ4　    Tiefe 4＋0.03
 0

φ4　    Tiefe 4
(wie gegenüber-
liegende Seite)

＋0.03
 0

4-M5 Tiefe 10
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *4, *5

4-M5 Tiefe 10
(wie gegenüberlie-
gende Seite) *4, *5

* Die Standardlänge des Achskabelanschlusses ist 200 mm. 
Eine Kabellänge von 1000 mm ist optional verfügbar. 
Wählen Sie die Option (Modell: AC1). 

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Achten Sie darauf, dass der Finger während der Homing-Fahrt mit dem Maß in [  ] keine umgebenden 
Objekte oder Aufbauten berührt.

*3 Der Achskabel ist ein Roboterkabel.
*4 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben 
Montagefläche zu nutzen.

*5 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die 
internen Bauteile könnten beschädigt werden. 

3 Punkte

92 .SV 42CD

256 Punkte

512 Punkte  

 

768 Punkte  

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

passender 
PEA-Steuerungstyp
 

Passender
Pulstreibertyp

Passender
Feldnetzwerktyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0

PCON-CA-28PI- ① -2-0

PCON-CA-28PI-PL□-2-0

PCON-CA-28PI- ④

Siehe 
MSEP-Prospekt.

2.2 A max.

* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).
* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

̶

Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

Geschlossene Seite: 5,8
(Maximaler Operationsbereich: 
4,8 to 36,8) *1

Zulässiger Kabelbiegeradius: R50 *3

(wie gegenüber-
liegende Seite)

* Die Home-Position ist standardmäßig 
auf der offenen Seite. Wird die 
Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die ent-
sprechende Option (Code: NM). 
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Effektive Greifkraft (GRLS) = F x 15.5/ (L1 + 15.5)

0
0 10 20 30 40 50 60 70

1
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4

5

6

7

R C P 2 - G R L S  
RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Kleiner Vertikal-Hebel-Typ 
Achsbreite 42 mm   Schrittmotor

20P : 20□ Größe
Schrittmotor

 
* Modellziffer „I“ 
auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

 N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

SB  :  Achsenhalterung
FB  :  Montagefuß

 
 30 : 1/30
Übersetzung

RCP2　 GRLS 　 I 　 20P 　 30 　 180 　 　 　

　 　 　　　 　 　 Optionen 　　
P1: PCON-PL/PO/SE
PSEL
RPCON

P3: PCON-CA
PMEC/PSEP
MSEP

■

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraftangabe im unteren Diagramm ergibt sich aus der 
Summe beider Greiffingerkräfte.

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 °/s fix. 

L1

* Die Greifkraft im unteren 
Diagramm ist an der 
Oberkante des Hebels 
gemessen. Die tatsächliche 
Greifkraft sinkt  antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand. 
Für die Berechnung der 
effektiven Greifkraft gilt 
untenstehende Formel.

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 27 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

* Der Standardkabel ist ein integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel.

Optionen

Erklärung der Ziffern:  　 (Einheit: /s)

■
Hub

Übersetzung

30
600

(pro Seite)

Typ              
P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）

30
6,4

(3,2 pro Seite
180

(90 pro Seite)

Name Code
Umgekehrte Referenzposition NM 18

‒
‒

Montagefuß FB
Achsenhalterung SB

Seite

Modellspezifikation
■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung
Max. Greifkraft

(N) 
Hub

Kabellängen

Standard
(Roboterkabel)

Speziallängen

Allgemeine Spezifikationen
Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad 
±0.01
unter 1,0  (konstanter Federvorspannung)
0.1  oder weniger pro Seite
–
–
0.2 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 40 mm liegen.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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Abmessungen

* Die Home-Position des Hebels ist auf der 
offenen Seite.

*1 Anschluss für das Motor/Enkoderkabel.
*2 Zur Sicherung der Achse sind die 4 
unterschiedlich plazierten Gewindeboh-
rungen auf derselben Montagefläche zu 
nutzen.

*3 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein 
über die Einschraubtiefe der Gewinde-
bohrung hinaus. Die internen Bauteile 
könnten beschädigt werden. 

*4 Da das Achskabel kein Roboterkabel ist, 
muss dieses während der Anwendung 
gesichert werden.

* Die Home-Position ist standardmäßig auf der 
offenen Seite. Wird die Home-Position auf der 
geschlossenen Seite gewünscht, wählen Sie die 
entsprechende Option (Code: NM). 

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

* Die PSEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Pulstreibertyp
mit spez. differ.
Leitungstreiber
Pulstreibertyp
mit spez. 
offener Kollektor

Serieller 
Kommunikationstyp

Programm-
steuerungstyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0
Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

PEA-Steuerungen 

Pulstreibertyp

Passender Feldbus-
Netzwerktyp 
Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt

Passender serieller 
Kommunikationstyp 

Programmierbarer Typ, 
der bis zu 2 Achsen 
steuern kann.

3 Punkte

DC24 V

Siehe 
MSEP-Prospekt.

 

S. 29

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0 256 Punkte

PCON-CA-20PI- ① -2-0 512 Punkte

1A max.

 

PCON-CA-20PI-PL□-2-0  

PCON-CA-20PI- ④ -0-0 768 Punkte  

PCON-PL-20PI- ① -2-0
－

Siehe
RoboCylinder
Gesamt-Katalog.

 

Siehe 
RoboCylinder
Gesamt-
Katalog.

PCON-PO-20PI- ① -2-0  

PCON-SE-20PI-N-0-0 64 Punkte  

PSEL-CS-1-20PI- ① -2-0 1500 Punkte  

－

Passende Steuerungen
Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

Zulässiger Kabelbiegeradius: R100 *4

Kabelverbindungs-
stecker *1

8-M3, Tiefe 5  *2, *3
(wie gegenüberliegende Seite)

(wie gegenüberliegende Seite)
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RCP4-GRLM   
 

　

■ 　RCP4　GRLM 　 I 　 28P 　 30 　 180 　 P3 　　

　　　　　　 　 　 　 　 　 　 　  　

 

 

   

　

28P : 28 □ Größe
Schrittmotor* Modellziffer „I“ 

auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 
R□□ : Roboterkabel

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

AC1: Achskabel
1 m

 
30 : 1/30
Übersetzung

Optionen

P3: PCON-CA
MSEP-C

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Mittlerer Vertikal-Hebel-Typ 
Achsbreite 54 mm   Schrittmotor

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 27 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

Effektive Greifkraft (GRLM) = F x 20/ (L1 + 20)

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren 
Diagramm ist an der 
Oberkante des Hebels 
gemessen. Die tatsächliche 
Greifkraft sinkt  antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand. 
Für die Berechnung der 
effektiven Greifkraft gilt 
untenstehende Formel.

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 °/s fix. 

180 600

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）
R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

30 35
(17,5 pro Seite)

180
(90 pro Seite)

AC1
NM 20

Max. Geschwindigkeit

Roboterkabel

Optionen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition
20Achskabelanschluss 1 m
Seite

■
Modellspezifikation

■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung Max. Greifkraft
(N) 

Hub

Erklärung der Ziffern:  

Typ              

Kabellängen

Standard

Speziallängen

Kabelcode

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad 
±0.05
unter 2,5
0.3  oder weniger pro Seite
–
–
0,5 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Die Greifkraftangabe im unteren Diagramm ergibt sich aus der 
Summe beider Greiffingerkräfte.

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 100 mm liegen.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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* Die Standardlänge des Achskabelanschlusses ist 200 mm. 
Eine Kabellänge von 1000 mm ist optional verfügbar. 
Wählen Sie die Option (Modell: AC1). 

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Das Achskabel ist ein Roboterkabel.
*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben 
Montagefläche zu nutzen.

*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die 
internen Bauteile könnten beschädigt werden. 

3 Punkte

DC24 V S. 29

256 Punkte

512 Punkte  

 

768 Punkte  

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

passender 
PEA-Steuerungstyp
 

Passender
Pulstreibertyp

Passender
Feldnetzwerktyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0

PCON-CA-28PI- ① -2-0

PCON-CA-28PI-PL□-2-0

PCON-CA-28PI- ④

Siehe 
MSEP-Prospekt.

2.2 A max.

* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).
* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

̶

Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

 (Maximaler Operationsbereich:  -4° to 184°) *1

(wie gegenüberliegende Seite)

O�ene Seite (Referenzpunkt): 180°
Geschlossene Seite:      0°

Zulässiger Kabelbiegeradius: R50 *2

(wie gegenüberliegende Seite)

* Die Home-Position ist standardmäßig auf der offenen Seite. Wird die Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die entsprechende Option (Code: NM). 
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■ 　RCP4　 GRLL 　 I 　 35P 　 30 　 180 　 P3 　　

　　　　　　 　 　 　 　 　 　 　  　

 

 

   

　

35P : 35 □ Größe
Schrittmotor* Modellziffer „I“ 

auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 
R□□ : Roboterkabel

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

AC1: Achskabel
1 m

 
30 : 1/30
Übersetzung

Optionen

P3: PCON-CA
MSEP-C

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Großer Vertikal-Hebel-Typ 
Achsbreite 70 mm   Schrittmotor

Effektive Greifkraft (GRLL) = F x 26/ (L1 + 26)

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren 
Diagramm ist an der 
Oberkante des Hebels 
gemessen. Die tatsächliche 
Greifkraft sinkt  antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand. 
Für die Berechnung der 
effektiven Greifkraft gilt 
untenstehende Formel.

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 °/s fix. 

P U N K T
                

  
                 

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 27 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

180 600

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）
R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

30 60
(30 pro Seite)

180
(90 pro Seite)

AC1
NM 22

Max. Geschwindigkeit

Roboterkabel

Optionen

Name Code
22Achskabelanschluss 1 m
Seite

■
Modellspezifikation

■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung Max. Greifkraft
(N) 

Hub

Erklärung der Ziffern:  

Typ              

Kabellängen

Speziallängen

Kabelcode

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad 
±0.05

0.3  oder weniger pro Seite

–
1,0 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Umgekehrte Referenzposition

Standard
unter 2,5

–

* Die Greifkraftangabe im unteren Diagramm ergibt sich aus der 
Summe beider Greiffingerkräfte.

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 100 mm liegen.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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CADCAD
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* Die Home-Position ist standardmäßig auf der offenen Seite. Wird die Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die entsprechende Option (Code: NM). 

Ansicht A    
 (Geschlossene Seite)

(O�ene Seite)  

4-M4, Tiefe 8  *3, *4
27
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20±0.05
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14.770

Ansicht A
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    Option: 1000

4-M4, Tiefe 8  *3, *4
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* Die Standardlänge des Achskabelanschlusses ist 200 mm. 
Eine Kabellänge von 1000 mm ist optional verfügbar. 
Wählen Sie die Option (Modell: AC1). 

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Das Achskabel ist ein Roboterkabel.
*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben 
Montagefläche zu nutzen.

*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die 
internen Bauteile könnten beschädigt werden. 

3 Punkte

DC24 V S. 29

256 Punkte

512 Punkte  

 

768 Punkte  

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

passender 
PEA-Steuerungstyp
 

Passender
Pulstreibertyp

Passender
Feldnetzwerktyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0

PCON-CA-28PI- ① -2-0

PCON-CA-28PI-PL□-2-0

PCON-CA-28PI- ④

Siehe 
MSEP-Prospekt.

2.2 A max.

* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).
* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

̶

Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale

 (Maximaler Operationsbereich:  -4° to 184°) *1

(wie gegenüberliegende Seite)

O�ene Seite (Referenzpunkt): 180°
Geschlossene Seite:      0°

Zulässiger Kabelbiegeradius: R50 *2

(wie gegenüberliegende Seite)

(w
ie
 g
eg
en
üb
er
lie
ge
nd
e 
Se
ite
)

(w
ie
 g
eg
en
üb
er
lie
ge
nd
e 
Se
ite
)

(wie gegenüberliegende Seite)
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■ 　RCP4　 GRLW 　 I 　 42P 　 28 　 180 　 P3 　　

　　　　　　 　 　 　 　 　 　 　  　

 

 

   

　

42P : 42 □ Größe
Schrittmotor* Modellziffer „I“ 

auch bei Verwendung
einer Absolut-Einheit.

N : Kein Kabel
P : 1 m
S : 3 m
M : 5 m
X□□ : Spezifizierte Länge 
R□□ : Roboterkabel

NM : Umgekehrte  
Referenzposition

AC1: Achskabel
1 m

 
28 : 1/28
Übersetzung

Optionen

P3: PCON-CA
MSEP-C

I:  Inkremental

Modellspezifikation
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Übersetzung Hub Passende Steuerung Kabellänge

RoboCylinder   2-Finger-Greifer   Übergroßer Vertikal-Hebel-Typ 
Achsbreite 80 mm   Schrittmotor

Effektive Greifkraft (GRLW) = F x 30/ (L1 + 30)

■ Einstellung der Greifkraft 
Abhängig von der erforderlichen Schubbewegung kann die 
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden. 

* Die Greifkraft im unteren 
Diagramm ist an der 
Oberkante des Hebels 
gemessen. Die tatsächliche 
Greifkraft sinkt  antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand. 
Für die Berechnung der 
effektiven Greifkraft gilt 
untenstehende Formel.

G
re
ifk
ra
ft 
(N
)

Stromgrenzwert (%)

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Drücken)
ist mit 5 °/s fix. 

P U N K T
               

  
  

  
              

Auswahl-
punkte

(1) Die maximale Öffnen/Schließen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkräfte beider Finger, wenn der 
Greifpunktabstand und der Überhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch 
die Achse befördert werden kann, hängt vom Reibungsfaktor zwischen Finger 
und dem Werkstück sowie von der Werkstückform ab. Das Zuladungsgewicht 
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht übersteigen. 
(siehe Seite 27 für nähere Details).  

(3) Die Nennbeschleunigung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

180 643

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m）  ～ X10（10m）
X11（11m）～ X15（15m）
X16（16m）～ X20（20m）
R01（1m）  ～ R03（3m）
R04（4m）  ～ R05（5m）
R06（6m）  ～ R10（10m）
R11（11m）～ R15（15m）
R16（16m）～ R20（20m）

28 90
(45 pro Seite)

180
(90 pro Seite)

AC1
NM 24

Max. Geschwindigkeit

Roboterkabel

Optionen

Name Code
24Achskabelanschluss 1 m
Seite

■
Modellspezifikation

■ Steigung und Zuladung Hub und max. Öffnen/Schließen-Geschwindigkeit

Modell Übersetzung Max. Greifkraft
(N) 

Hub

Erklärung der Ziffern:  

Typ              

Kabellängen

Speziallängen

Kabelcode

Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel je Finger
Leerweg
Führung
Zuläss. statisches Lastmoment
Gewicht
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schrägrad 
±0.05

0.3  oder weniger pro Seite

–
1,4 kg
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Umgekehrte Referenzposition

Standard
unter 2,5

–

* Die Greifkraftangabe im unteren Diagramm ergibt sich aus der 
Summe beider Greiffingerkräfte.

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb 
unter 100 mm liegen.

* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann 
um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen. 
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* Die Standardlänge des Achskabelanschlusses ist 200 mm. 
Eine Kabellänge von 1000 mm ist optional verfügbar. 
Wählen Sie die Option (Modell: AC1). 

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Rückkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf, 
dass der Finger den zugehörigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht berührt. 

*2 Das Achskabel ist ein Roboterkabel.
*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben 
Montagefläche zu nutzen.

*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein über die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die 
internen Bauteile könnten beschädigt werden. 

O�ene Seite (Referenzpunkt): 180°
Geschlossene Seite:      0°

Zulässiger Kabelbiege-
radius: R50 *2

* Die Home-Position ist standardmäßig auf der offenen Seite. Wird die Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewünscht, wählen Sie die entsprechende Option (Code: NM). 

3 Punkte

DC24 V S. 29

256 Punkte

512 Punkte  

 

768 Punkte  

3-Punkt-Pneumatik-
Mehrachstyp
PEA-Spezifikation

Positionier-Mehr- 
achstyp, Feldnetz-
werk-Spezifikation

Positioniertyp

Pulstreibertyp

Netzwerktyp

Positionertyp basiert auf 
PEA-Steuerung, bis zu 
8 Achsen anschließbar

Passender Feldnetzwerktyp
bis zu 8 Achsen 
anschließbar

passender 
PEA-Steuerungstyp
 

Passender
Pulstreibertyp

Passender
Feldnetzwerktyp

MSEP-C- ③ -～- ① -2-0

MSEP-C- ③ -～- ④ -0-0

PCON-CA-28PI- ① -2-0

PCON-CA-28PI-PL□-2-0

PCON-CA-28PI- ④

Siehe 
MSEP-Prospekt.

2.2 A max.

* ③ bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).
* □ bezeichnet den Code für die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).

* ① bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* ④ bezeichnet den Code für die Feldnetzwerk-Spezifikation.

̶

Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.  Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

Steuerung Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe SeiteAnsicht Modell Merkmale



Greifer-Auswahlverfahren 

Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal

zulässigen Werkstückgewichts. 

Schritt 1

Festlegung der auf

wirkenden externen Kräfte.

Schritt 3

Bestimmung des
Greifpunkt-Abstandes.

Schritt 2

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des max. zuläss. Werkstückgewichts.Schritt 1

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes. Schritt 2

Wenn das Werkstück mit einer durch die Greifkraft erzeugten Reibkraft aufgenommen 
werden soll, dann ist die erforderliche Greifkraft wie folgt zu berechnen. 

F:  Greifkraft (N) ‒ Gesamtbetrag der Druckkräfte beider Greiffinger 
µ:  Koeffizient der statischen Reibung zwischen dem Greiffinger-
       aufsatz und Werkstück  
m:  Werkstückgewicht (kg) 
g:  Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s²) 

●Die Bedingungen, unter denen das Werkstück ohne
Herauszufallen statisch gehalten wird, sind:   

Ｆμ ＞ Ｗ
m g
μＦ＞

m g
μＦ ＞ × 2 （Sicherheitsfaktor）

m g
0.1～0.2

Ｆ ＞ × 2 ＝（10～20）× m g

●Liegt der Reibungskoeffizient µ zwischen 0,1 und 0,2, 
gilt die folgende Gleichung: 

① Normales Transportieren

② Werkstücke, die hoher Beschleunigung/Verzögerung und/oder Stoßeinwirkung beim Transportieren unterliegen. 
Zusätzlich zur Schwerkraft kann eine starke Trägheitskraft auf das Werkstück wirken. 
In diesem Fall sollte ein geeignetes Modell bei einem erhöhten Sicherheitsfaktor gewählt werden. 

* Steigt der statische Reibungskoeffizient, 
erhöht sich das maximal zulässige Werk- 
stückgewicht ebenfalls. Zur Sicherheit 
sollte jedoch ein Modell gewählt wer- 
den, das eine Greifkraft erzeugen kann, 
die mindestens das 10- bis 20-fache 
dieses Werkstückgewichts beträgt. 

Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte eine so kompakt und leicht wie mögliche 
Achse gewählt werden. Ist der Greiffinger lang, breit oder schwer, können Trägheitskräfte sowie Biegemomente, 
die beim Öffnen / Schließen auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Führung zu stark belasten.

●Unter Berücksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft folgendermaßen:  

W（mg）

Reibungs- 
koeffizient μ

F/2F/2

H

L

Greifpunkt 
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RCP4-GRSL, GRSW

RCP4-GRSM

RCP2-GRSS

RCD-GRSNA

Für den Einsatz der Achse müssen die Abstände (L, H) von der Rahmen-Anbaufläche des Greiffingers 
bis zum Werkstück-Greifpunkt im unten abgebildeten Bereich liegen. Werden die Grenzen 
überschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und den inneren 
Bewegungsmechanismus, was die Lebensdauer der Achse beeinträchtigen kann.

Schlittentyp 

25

Bei hoher Beschleunigung/Verzögerung und/oder Stoßeinwirkung

Erforderliche Greifkraft                                 Mind. das 30- bis 50-fache des Werkstückgewichts
Max. zulässiges Werkstückgewicht          Nicht größer als 1/30 bis 1/50 der Greifkraft  

Normales Transportieren des Werkstücks 

Erforderliche Greifkraft                                 Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstückgewichts
Max. zulässiges Werkstückgewicht          Nicht größer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft  



② Zulässiges Lastmoment
Berechnung von Ma und Mc mit L1 sowie Mb mit L2. Überprüfung, ob die auf jeden Greiffinger 
wirkenden Momente gleich oder geringer als das maximal zulässige Lastmoment sind. 

① Zulässige vertikale Last  
Überprüfung, ob die auf jeden Greiffinger wirkende vertikale Last gleich oder 
geringer als die zulässige Last ist. 

Schritt 3

M (Maximal zulässiges Moment)（N・m）
　L（mm）×10－3

Zulässige Last F (N) ＞

Berechnung der zulässigen Last F (N) entsprechend L1 und L2. 
Überprüfung, ob die externe Kraft, die auf den Greiffinger einwirkt, gleich oder geringer 
als die berechnete zulässige Last F (N) ist (entsprechend des jeweils kleineren L1 oder L2). 

*  Der oben dargestellte Lastangriffspunkt definiert die Position, an der die 
Last am Greiffinger wirkt. 
Die Position hängt von der Lastart ab.
• Greifkraft-abhängige Last: Greifpunkt  
• Schwerkraft-abhängige Last: Schwerkraftmitte  
• Trägheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen: 
Schwerkraftmitte  
Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar. 

Ma
0.04
0.5
1.9
3.8
5.1

14
60
356
558
651

RCD-GRSNA
RCP2-GRSS
RCP4-GRSM
RCP4-GRSL
RCP4-GRSW

Modell
Maximal zulässiges Lastmoment （N・m）Zulässige vertikale

Last F (N) Mb
0.04
0.5
2.7
5.5
7.2

Mc
0.07
1.5
4.6
9.5
12.4

Kurzanleitung für Form und Gewicht der Werkstücke
1. Die Diagramme bilden die Greifkraft als Funktion des Greifpunktabstands bei maximaler Greifkraft von 100%  ab.
2. Der Greifpunktabstand ist das Längsmaß von der Anbaufläche des Greiffingeraufsatzes zum Greifpunkt. 
3. Die Greifkraft ist von Achse zu Ache unterschiedlich. Die unten aufgeführten Werte sind nur als Richtwerte zu betrachten.

RCD-GRSNA RCP2-GRSS

RCP4-GRSML RCP4-GRSLL RCP4-GRSWL

1. Die genannten zulässigen Werte gelten im statischen Zustand. 
2. Die zulässigen Werte beziehen sich auf den Einzel-Greiffinger.
*  Die Gewichte von Greiffinger und Werkstück sind ebenfalls Bestandteil der äußeren Kraft. 
Eine Zentrifugalkraft, die auftritt, wenn ein Greifer sich zum Aufnehmen eines Werkstücks dreht, 
sowie eine Trägheitskraft, erzeugt durch Beschleunigung oder Verzögerung in der Bewegung, 
sind ebenfalls Bestandteil der äußeren Kraft.
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● Wenn auf jeden einzelnen Greiffinger ein Lastmoment wirkt, muss die zulässige
externe Kraft die Bedingungen der unten angegebenen Gleichung erfüllen:  L1



Bereich A

Z

Bereich B

Z: (Drehpunkt)

c1

c2

a2

Z2
Z1

R2
R1

a1

b1
b2

Z: (Drehpunkt)

Greifer-Auswahlverfahren 

Bestimmung des Trägheits-

Schritt 2

Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal

zulässigen Werkstückgewichts.

Schritt 1

Festlegung der auf

wirkenden externen Kräfte.

Schritt 3

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des max. zuläss. Werkstückgewichts.Schritt 1

Schritt 2

Gleiches Verfahren wie in Schritt 1 für den Schlittentyp zur Berechnung der erforderlichen Greifkraft 
sowie Überprüfung, ob die angegebenen Bedingungen erfüllt sind.

[1] Trägheitsmoment an der Z1-Achse 
(Schwerkraftsmitte von A) (Bereich A)

Normales Transportieren des Werkstücks 

Erforderliche Greifkraft                                 Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstückgewichts
Max. zulässiges Werkstückgewicht          Nicht größer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft 

1.5×10−4

6.0×10−4

1.3×10−3

3.0×10−3

RCP2-GRLS

RCP4-GRLM

RCP4-GRLL

RCP4-GRLW

Modell Zulässiges Trägheitsmoment J (kg

0.07

0.15

0.25

0.4

Bei hoher Beschleunigung/Verzögerung und/oder Stoßeinwirkung

Erforderliche Greifkraft                                 Mind. das 30- bis 50-fache des Werkstückgewichts
Max. zulässiges Werkstückgewicht          Nicht größer als 1/30 bis 1/50 der Greifkraft  

W (mg)

Reibungs-

F/2F/2

JZ1 (kg  
12

R1 : 
R2 : 

[3] Gesamtträgheitsmoment an der Z-Achse (Drehpunkt) 

             m1 :  Gewicht von A (kg)
a1, b1, c1 :  Abmessungen von A (mm)

J (kg Z1 + Z2

Hebeltyp 

[2] Trägheitsmoment an der Z2-Achse 
(Schwerkraftsmitte von B) (Bereich B)

             m2  :  Gewicht von B (kg) 
a2, b2, c2  :  Abmessungen von B (mm) 
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JZ2 (kg  
12



Z : (Drehpunkt)

R1

R2

W2
W1

Schritt 3

geringer als das maximal zulässige Lastdrehmoment ist. Das Lastdrehmoment 

[1] Zulässiges Lastdrehmoment T

[2] Zulässige Axialkraft F 

15

20

25

30

RCP2-GRLS

RCP4-GRLM

RCP4-GRLL

RCP4-GRLW

Modell Zulässige Axialkraft F (N)

0.05

0.35

0.70

1.50

RCP2-GRLS

RCP4-GRLM

RCP4-GRLL

RCP4-GRLW

Maximal zulässiges Lastdrehmoment T (N m)

F =  W1 + W2 + (weitere Axialkraft) 
=  m1 g + m2 g + (weitere Axialkraft) F

W1

W2

m1 : Werkstückgewicht (kg)
R1 :  
m2 :  
R2 : 
g : 
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* Die beim Drehen des Greifers während des Aufnehmens des Werkstücks erzeugte Zentrifugalkraft oder die bei der Beschleunigung/Verzögerung der Achse während der horizon- 
ifende Kraft ist nun zum Drehmoment zur 

Berechnung des Gesamtdrehmoments zu addieren und zu überprüfen, ob das Gesamtdrehmoment gleich oder geringer als das maximal zulässige Lastdrehmoment ist.

Modell

Achse gleich oder geringer als die zulässige Last ist.  



8-Achs-Positionier- / Feldnetzwerk-Typ

Positioniersteuerung der SEP-Serie für RCP2/RCP4-Greifer

Positionier- / Pulstreiber- / Feldnetzwerk-Typ

Positioniersteuerung der CON-Serie für RCP2/RCP4-Greifer
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Typen

RoboCylinder Positioniersteuerung PowerCon 150 <PCON-CA> 

Typen

Außenansicht

E/A-Typ Positionier-
Typ

Pulstreiber-
Typ

Feldnetzwerktyp

PROFIBUSCC-LinkDeviceNet CompoNet MECHATROLINK
(*)

 EtherNet/IPEtherCAT

E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV CC PR CN ML EC EP

Einfach-
Absolut-

Mit Absolut-
Batterie

Ohne Absolut-
Batterie

Mit Absolut-
Batterie-Einheit

–

–

–

PROFINET

PRT

Typ C

E/A-Code NP PN DV CC PR CN ML EC EP

Bezeichnung (NPN-Typ)

PRT

Außenansicht

Beschreibung Betrieb über Digital-Signale 
von der SPS

Betrieb über jede der obigen Feldnetzwerk-Verbindungen. Als Steuerungsmethoden stehen zur

von Verfahrposition, Geschwindigkeit und Beschleunigung.

Anzahl Positionen 3 Positionen per Achse 256 Positionen per Achse (keine Obergrenze bei Datenübertagung im Direkt-Modus)

Je nach E/A-Code ändert sich der PEA-Anschluss bzw. 
Anschluss für die Feldnetzwerk-Steckverbindung.

(*) Mechatrolink noch ohne CE-Konformität.

(*) Mechatrolink noch ohne CE-Konformität.

(PNP-Typ)
DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP CompoNet MECHATROLINK EtherCAT EtherNet/IP PROFINET



Standard- / Staubschutz-Positionier-Typ (C/CW)
3-Punkt-Steuerung der SEP-Serie für RCD-Greifer
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Modellbezeichnung für Steuerung

Positionier- / Pulstreiber- / Feldnetzwerk-Typ

Positioniersteuerung der CON-Serie für RCD-Greifer

Typen

RoboCylinder Positioniersteuerung <DCON-CA> 

E/A-Typ PEA-
Typ

Pulstreiber-
Typ

Feldnetzwerktyp

DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP CompoNet Mechatrolink PROFINET-IOEtherCAT EtherNet/IP

E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV CC PR CN ML EC PRT
          

EP


(*) Mechatrolink noch ohne CE-Konformität.

Modellbezeichnung für Steuerung

I InkrementalCA Standard-Typ

3 2.5W-Motor
(bürstenloser DC-Motor)

0
2
3
5

ohne Kabel

2 m

3 m

5 m

0 24 VDC

0ICADCON

(leer)
DN

* Mechatrolink noch ohne CE-Konformität.

NP
PN

PLN
PLP
DV
CC
PR
CN
ML

EC
EP

PRT

DSEP
Serie Typ

3
Motor-Typ E/A-Typ

I
Enkoder-Typ E/A-Kabellänge Spannungsversorgung

C Standard

CW Staubgeschützt

NP NPN

PN PNP

0 ohne Kabel

2 2 m (Standard)

3 3m

5 5m

0 DC 24 VI Inkremental3 Bürstenloser 
DC-Motor, 2.5 W

Serie Typ Motor-Typ E/A-TypEnkoder-Typ E/A-Kabellänge Montage-
vorgabe

Spannungs-
versorgung

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage

* Bei den Feldnetzwerk-Typen
   wird „0“ (kein Kabel) für die
   E/A-Kabellänge gesetzt.

MECHATROLINK Netzwerk-Spez. (*)

Pulstreiber-Spez. (NPN)

Pulstreiber-Spez. (PNP)
DeviceNet Netzwerk-Spez.
CC-Link Netzwerk-Spez.

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spez.

EtherCAT Netzwerk-Spez.

Ethernet/IP Netzwerk-Spez.
PROFINET-IO Netzwerk-Spez.

CompoNet Netzwerk-Spez.
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