1AL -
RCD-GRSN RCP2-GRSS

Vertikale

2-Finger-Schlittengreifer RCP4'GRSML/GRSLL/GRSWL
RCP2-GRLS

Vertikale

2-Finger-Hebelgreifer RCP4'GRLM/GRLL/GRLW

www.eu.robocylinder.de



Schnelles Offnen/Schlieen mit hoher

Vertikale Greifer — Neuester Zuwachs bei den elekt

Schlittentyp

L NEU L NEU 2 L NEU 2 L NEU J
RCD-GRSNA RCP2-GRSS RCP4-GRSML RCP4-GRSLL RCP4-GRSWL

‘\

1245

S

7 Schlitten- und Hebeltyp

Vertikale Greifer stehen in zwei Varianten zur Verfu-

Greifkraft-Diagramm fiir Schlittentypen
gung. Zum einen als Schlittentyp mit einer Fiihrung

von auBerordentlicher Biegesteifigkeit. Zum ande-
ren als Hebeltyp, dessen Hebelfinger um 180° zum RCD-GRSNA
problemlosen Greifen von Werkstlicken 6ffnen.
RCP2-GRSS
RCP4-GRSML
|ﬂ_|—H_|_ﬂ| /' \ RCP4-GRSLL
SR RCP4-GRSWL
0 50 100 150 200 250
(N)



ROBO
CYLINDER

Greifkraft!

rischen Greifer-Baureihen von IAl

Hebeltyp

L NEU 2 L NEU J L NEU J
RCP4-GRLM

RCP2-GRLS RCP4-GRLL

RCP4-GRLW

Mehrpunkt-Positionierung,
einstellbare Greifkraft

129.5

Selbsthemmungsmechanik verhindert das Herab-
fallen des Werkstiicks bei Energieabschaltung

Bis zu 512 Positionen kdnnen Uber die Servosteue-
rung angefahren werden. Die Greifkraft fir die Werk-
stlicke ist einstellbar. Somit konnen Offnungs- und
SchlieBwege angepasst wie auch leicht verformbare
Werkstlicke erfasst werden.

Hohe Biegesteifigkeit und Genauig-
keit von Fiihrung und Antriebseinheit

Eine mechanische Selbsthemmung verhindert das

Herabfallen des Werkstlicks bei Energieabschaltung

oder Not-Aus. Schlitten und Hebel kdnnen ohne groRen

Aufwand mit einem Inbusschliissel gedffnet werden.

* Die Achse kann das Werkstiick nicht weiter gedriickt
halten.

Ultrakompakter Schlittentyp

Der Schlittentyp ist mit einer dul3erst steifen Linear-
fihrung zur Gewahrleistung einer hohen Momen-
tenfestigkeit ausgeristet. Dank des Umkehrspielaus-
gleichs wird in der Fihrung der Versatz beim Positio-
nieren verringert. Der Antrieb besteht aus einem
Getriebe (Schnecke und Stirnrad) mit hoher Steifig-
keit und ausgezeichnetem Ansprechverhalten.

«=» RCD-GRSNA

{\ \\) ° KompakterGrundkorper flr hohe
\& Greifkréfte (Greifkraft: 10 N)
‘ ® Mit einer Querschmttsﬂache von

22 x 15 mm eine der kleinsten in
der Industrie verfligbaren Achsen. 2



Produktiibersicht Greiferachsen

RCD Vertikal Schlitten- AL

(BLDC-Motor)

2-Finger Typ Ausfiihrung RCD-GRSNA - o™

Schlitten-
M m Ausfiihrung — RCP2-GRSS .
L NEU J
- RCP4-GRSML ‘ @
L NEU J
— RCP4-GRSLL @
L NEU J
— RCP4-GRSWL @
Hebel-
Ausfiihrung — RCP2-GRLS ' @
L NEU J
- RCP4-GRLM t
L NEU J
— RCP4-GRLL @
L NEU J
— RCP4-GRLW @
RCP2

RCP4 Horizontal- Schlitten-
(S;]h;ittgf)n— Typ Ausfuhrung — RCPZ'G RS %

— RCP2-GRM

I &

Schlitten-
Ausfiihrung

L

Hebel-
Ausfiihrung

2 Finge RCS2-GR8 ?

el
N
o
g
()
vl
W
wn
wn
Siehe RoboCylinder Gesamtkatalog

RCS2

(Servomotor)




Greifer-Spezifikation

Typ Mini-Schlittentyp Kleiner Schlittentyp Mittlerer Schlittentyp Grof3er Schlittentyp UbergroBer Schlittentyp
Modell RCD-GRSNA RCP2-GRSS RCP4-GRSML RCP4-GRSLL RCP4-GRSWL
. gl
AuBenansicht ‘Qf‘ 3 ﬁ 1
Schrittmotor
Motor Birstenloser DC-Motor
[120X130 [ Csxt4s | [135%137 [142Xt475
Positionserfassung Optischer Enkoder Magnetischer Enkoder (Inkremental)
Antriebssystem Gleitspindel + Nockennut Schneckengetriebe + Schréaggrad + Stirnradgetriebe
Fiihrung Linearfithrung
Offnen/SchlieBen-Hub (mm) 4 8 14 22 30
Greifkraft (N) 10 14 87 140 220
(ffnen/SchlieBen-Geschwindigkeit (mmy/s) 67 ~78 ~94 ~125 157
Wiederholgenauigkeit (mm) +0.05 +0.01
Greifkraft-Einstellungshereich 40~70% 20~70%
Kabelanschluss (*1) Standardkabel Roboterkabel
Standardkabel Roboterkabel
Motor-/Enkoderkabel (2) (Modell: CB-CAN-MPALICICT) (Modell: Standardkabel (Modell: CB-CAN-MPACICIC]
Roboterkabel (Modell: CB-APSEP-MPA-CICIC]) Roboterkabel (Modell: CB-CAN-MPA-[JJIRB)
(CB-CAN-MPA-[JJCIRB)
e s A 22x15%84 42X24X71 62X34x875 88x42x110 107X50% 124.5
Achsgewicht (kg) 0.085 0.2 0.5 1.0 1.6
Siehe Seite
(*1) Dieses Kabel tritt mit ca. 0,2 m Lénge an der Greiferachse heraus.
(*2) Dieses Kabel wird zum Anschluss der Steuerung an das Steckerende der Achse verwendet.
Hebel-

Ausfiihrung
Typ Kleiner Hebeltyp Mittlerer Hebeltyp Grof3er Hebeltyp UbergroBer Hebeltyp
Modell RCP2-GRLS RCP4-GRLM RCP4-GRLL RCP4-GRLW

. . N T
AuBenansicht ":‘ a ] F{f

Schrittmotor
Hotor 120X 130 [ Cosxwas | 135X 137 L
Positionserfassung Magnetischer Enkoder (Inkremental)
Antriebssystem Schneckengetriebe + Schraggrad
Fiihrung —
Arbeitsbereich (°) 180
Greifkraft (N) 6.4 35 60 90
(ffnen/SchiieBen-Geschwindigheit (/5) ~600 ~600 ~600 ~643
Wiederholgenauigkeit (°) +0.05
Greifkraft-Einstellungsbereich 20~70%
Kabelanschluss (*1) Standardkabel Roboterkabel
Roboterkabel Standardkabel (Modell: CB-CAN-MPACIIC)
Motor-/Enkoderkabel (*2) (Modell Roboterkabel (Modell: CB-CAN-MPA-CIICIRB)
CB-APSEP-MPA-[ICI[])

T TS 42X 24X73 54X34%92 70X42%113 80X 50%129.5
Achsgewicht (kg) 0.2 0.5 1 14
Siehe Seite .17 .19 5. 21 .23

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



Systemkonfiguration

® Konfiguration DSEP

ohS DC24V

Spannungs-
[ Option | versorgung
PC-Software SInKoa T 24V©
RS232-Anschluss-Typ e oV ®
<Modell: RCM-101-MW-ENG> (T &-2ertifizierung FGo
USB-Anschluss-Typ Handprogrammiergerat
<Modell: RCM-101-USB-ENG>  ~pModell: TB-01> * PEALKabel

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

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

Motor/Enkoder-Kabel <Modell: CB-CAN-MPACICIC]>
Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Modell: CB-CAN-MPACJJCI-RB>

Wird mit Achse geliefert

® Konfiguration PCON-CA

[ option ] e
PC Software *)In Kirze mit
RS232-Anschluss-T s
<NiodellROM-101 M- ENG> (CTITN CE-Zertfizerung Feldnetzwerk
USB-Anschluss-Typ Handprogrammiergert DeviceNet, CC-Link, Profibus-DP, Profinet-10O, () Mechatrolink noch
<Modell: RCM-T01-USB-ENG> <Modell: TB-01> (¥) I CompoNet, Mechatrolink (¥), EtherCAT, EtherNet/IP ohne CE-Konformitat.
I
PEA-Kabel
<Modell: CB-PAC-PI0020> Srrahes:
Standardldnge: 2 m versorgung
Enthalten bei PEA-Steuerungsspezifikation. 24Ve
oV e
] FG®O©
L EE
Steuerung (s.S.29.)
<Modell: PCON-CA> RCP4-GRSLIL/
=5 e
Standardldnge 0.5 m D
. o Motor/Enkoder-Kabel <Modell: CB-CAN-MPACICI]>
E;\?JZ;IE_SIQESA%BTH_Egﬁ;?;;agﬁﬁge)> Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Modell: CB-CAN-MPALICI[J-RB> RCPZ'GS;%
<Modell: SEP-ABUS (Befestig.-Gewinde)>.. Wird mit Achse geliefert 4‘\
Wird bei Einfach-Absolut-Typ geliefert Einfach- . T
Absolut-Batterie Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Modell: CB-APSEP-MPALICICI> ¥
<Modell: AB-7> Wird mit Achse geliefert
® Konfiguration MSEP
SPS
PC Software
RS232-Anschluss-Typ
<Modell: RCM-101-MW-ENG> Feldnetzwerk
USB-Anschluss-Typ ) In Kiirze mit DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, PROFINET-IO,
<Modell: RCM-101-USB-ENG> P CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP
[ Option | CE-Zertifizierung
* MSEP wird ab Vers. 9.01.00.00 Handprogrammiergerat a I {}
oder spéter unterstiitzt. <Modell: TB-01> (*) " " * Zur Anbindung des Feldnetzwerks wird die kompatible
ES bes‘:lhtf“T N PEA-Kabel PC-Software benétigt, um mit Hilfe des Gateway-Parameter-
uswahlméglich- . CB- ¥ Konfigurationstools die Kommunikation zur Steuerung
keit zwischen PEA- sl GB DRI festzulegen. Falls die Software nicht vorhanden ist, ist diese bei
und Feldnetzwerk- Standardldnge: 2m der Bestellung mitaufzufiihren.
ifikati
e 9 — * Bei der Feldnetzwerk-Spezifikation ist das Ansct nicht enthalten.
|$| Die PC-Software wird Steuerung (s.S.29.) S DC24V
) : . annungs-
mit Kabel geliefert. =3 <Modell: MSEP> vgrsorgu%g
24V
Die Einfach-Absolut-Batterie- oV e
Box wird mit Kabel geliefert. 0.5m Motor/Enkoder-Kabel FG©®
;2 <Modell: CB-CAN-MPACICICI>
[ Option | Motor/Enkoder-Roboter-Kabel
Einfach-Absolut-Batterie-Box |~ Wenn die Steuerung mit Aot @B OARNHYPAI DI ReRoia
Absolut-Einheit-Spezifika- - - . GRLO
<Modell: MSEP-ABB> tion ausgewahlt wurde, Wird mit Achse geliefert
Ersatz-Pufferbatterie ist die Pufferbatterie samt
<Modell: AB-7> Box enthalten. Motor/Enkoder-Roboter-Kabel <Model CB-APSEP-MPALICICI>

(Abmessungen's.S. 11) Wird mit Achse geliefert RCPZ‘GEFS&/S




Modellbezeichnung

<RCD-Baureihe>

RCD — IZI | 3 2 — 4 — [ — [
Baureihe Enkoder-Typ Motor-Typ Gleitspindelsteigung Hub Passende Steuerung  Kabelldnge
DCON-CA
Inkremental ‘ 4mm
(2mm pro Seite) Kein Kabel
Tm
3m
5m
Spezifizierte Lénge
Roboterkabel
<RCP2-Baureihe>
RCP2—[J]— 1 — 20p — 30 — [ 1 — [ 1—[1—1[1
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motor-Typ Ubersetzung Hub Passende Steuerung  Kabellange Optionen

ﬁl ﬁl |
‘ ‘ Inkremental 1/30

Umgekehrte Referenzposition

Montagefull
Achsenhalterung
Schlitten- Klei 201 Gro3e PCON-PL/PO/SE
AUSfUhI’Uﬂg &n Schrittmotor PSEL-CS
‘ RPCON Kein Kabel
; m
Klein 8 mm PCON-CA
(4mm pro Seite) PMEC/PSEP 3m
180° MSEP-C >m
(90° pro Seite) Spezifizierte Linge
<RCP4-Baureihe>
RCPA—[]— 1 — [ — [ J-CJ1— P —[J—[]
Baureihe Typ Enkoder-Typ Motor-Typ Ubersetzung Hub Passende Steuerung  Kabelldnge Optionen
L
Inkremental PCON-CA
MSEP-C

14 mm Achskabel 1T m

7ri 21 28 [ GroRe Motor

Mittel

(7 mm pro Seite)

k1| 35 [ GroBe Motor Umgekehrte Referenzposition

22 mm
(11 mm pro Seite)

“ 2| 42 [ GroRe Motor,

UbergroB

30 mm

Mittel (15 mm pro Seite) N Kein Kabel
180° P Tm
UbergroB (90° pro Seite) S 3m
] 5m

(IR Sperzifizierte Lange
HEIE | Roboterkabel




RCD-GRSNA

RoboCylinder 2-Finger-Greifer Mini-Vertikal-Schlitten-Typ
Achsbreite 22 mm BLDC-Motor

B Modellspezifikation RCD —GRSNA— | - 3 - 2 — 4 — D3 — I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp — Spindelsteigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge
I: Inkremental 3:25W 2:2mm 4:4mm D3: DSEP N : Kein Kabel

BLDC-Motor (2 mm pro Seite) DCON-CA P:1m
S:3m
M:5m
XCIO : Spezifizierte Lange
ROICI : Roboterkabel

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

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Werkstiickgewicht, das durch
die Achse befordert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Werkstiickgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht Gibersteigen.

(siehe Seite 25 fiir nahere Details).

(3) Die max. Beschleunigung wahrend der Bewegung betragt 1 G.

M Einstellung der Greifkraft

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

L] bl

"1 i f d

=

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb
unter 20 mm liegen.

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

12

10 _m

8

Greifkraft (N)

L—]

20 30 40 50 60 70
Stromgrenzwert (%)

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

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

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung M Hub und max. Offnen/SchlieRen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. ?'\rl()eifkraft (Ir-lnur:) Hub (mm) Max. Ge(;imlx//;r)\digkeit
RCD-GRSNA-I-3-2-4-D3-D 37 10 4 4 67
: (5 pro Seite) (2 pro Seite)

Erklarung: @ Kabellange

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode
P (1Im)
Standard S Bm)
M (5m)

Speziallaingen

X06 (6m) ~ X10 (10m)

X11 (11m) ~ X15 (15m)

X16 (16m) ~ X20 (20m)

Roboterkabel

ROT (1m) ~R0O3 3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m)

R06 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

Bezeichnung

Beschreibung

Antriebssystem Gleitspindel + Nockennut
Wiederholgenauigkeit +0.05 mm

Spiel je Finger unter 0.4 mm

Leerweg 0.25 mm oder weniger pro Seite
Fiihrung Linearfiihrung

Zuldss. statisches Lastmoment

Ma: 0,04 N-m, Mb: 0.04 N-m, Mc: 0,07 N-m

Gewicht

0.085 kg

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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




Abmessungen

. Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. WWW.eU.TObOC)/hI"IdeI'.de .

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

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

12
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_ _ _ @, _ ,W e
| TH o A
 S— \T/R
e
84 8 &
- 32 51 (220)
S 2-M3, Tiefe 6
°j’° 1.5 (wie gegeniiberliegende Seite, 2.4 Bohrung)
E=
bt \ © (15)
Q) ® PN Y r‘—>
N ¢ < Y =
E N 4 E _ _| @ _ _ _ T\FJE = f -9
8 o] b / & J_,LA ~L ‘ h
) F % tr _ = —
™ Y- MW = 1002_ 3 8
= \ 20" Tiefe2 i 3 e . RN *
2-M2, Tiefe 3 7.5 ] 4‘278'05 Is (wie gegenuberliegende Seite) Zulassiger Kabelbiegeradius: R30 *3
51\ 6287 Tiefe 2
15 (wie gegeniiberliegende Seite)

Offene Seite (Referenzpunkt): 5
Geschlossene Seite: 1

(Max. Betriebsbereich: 0,7 bis 5,3) *1

Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverb Siehe Seite
3-Punkt-
Pneumatik- u DSEP-C-3I-(1)-2-0 Gleiche Steuerungsvorgange (Standard-Spez.)
Typ wie bei einem 0.7 A nom
Pneumatik-Zylinder. 3 Punkte ’ ’ S.30
Staub-/Spriihwasser- Bildet Einzel-und 1.5 Amax. '
geschiitzter 3-Punkt- DSEP-CW-3I-1D-2-0 Doppelwegeventil nach.
Pneumatik-Typ
Positioniertyp DCON-CA-31-D-2-0 Pzl 512Punkte | DC24V
PEA-Steuerungstyp
Passender 0.7 Anom.
Pulstreibertyp ] DCON-CA-3I-PLLJ-2-0 Pulstreibertyp - 1.5 A max. 530
Passender
DCON-CA-31-4)-0-0
Netzwerktyp @ Feldnetzwerktyp 768 Punkte
* (@ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). * [] bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikation (N/P).

* @ bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.

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




RoboCylinder 2-Finger-Greifer Kleiner Vertikal-Schlitten-Typ
Achsbreite 42 mm Schrittmotor

RCP2-GRSS

Wiokipetiacion RCP2—GRSS— 1 — 20P - 30 — 8 —[ ] —[ ] —-[]
Baureihe — Typ —  Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ — Passende Steuerung—  Kabellinge ~— Optionen
I: Inkremental  50p. 507 Groge  30:1/30 gmm  P1:PCON-PL/PO/SE  N:Kein Kabel NM : Umgekehrte
* Modellziffer I Schrittmotor Ubersetzung (4 mm per Seite) PSEL P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung RPCON S:3m SB : Achsenhalterung
einer Absolut-Einheit. P3: PCON-CA M:5m FB : Montagefu
PMEC/PSEP X0 : Spezifizierte Lange
MSEP

M Einstellung der Greifkraft

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

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

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

16

Greifkraft (N)

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

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch [

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

die Achse beférdert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tibersteigen.

(siehe Seite 25 fiir néhere Details). [

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrégt 0,3 G. * _Die Geschwind_igkeit beim Zugreifen (Driicken)
ist mit 5 mm/s fix.

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

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieRen-Geschwindigkeit
. Max. Greifkraft Hub Hub 8
Modell Ubersetzung N) (mm) [ o)
RCP2-GRSS-1-20P-30-8- 1] - [2] - 30 " P 30 78
(7 pro Seite (4 pro Seite) (pro Seite)

Erklarung der Ziffern: [1] Passende Steuerung [2] Kabelldnge [3] Optionen (Einheit: mm/s)

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schrégrad + Stirnradgetriebe
Standard S Gm) Wiederholgenauigkeit +0,01 mm
(Roboterkabel) M G5m) Spiel je Finger unter 0.2 mm (konstante Federvorspannung)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.05 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuléss. statisches Lastmoment [ Ma: 0,5 N-m, Mb: 0.5 Nem, Mc: 1,5 N-m
* Der Standardkabel ist ein integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel. Gewicht 02kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name Code Seite
Umgekehrte Referenzposition NM 10
Montagefull FB -
Achsenhalterung SB -




Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

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

*1 Anschluss fiir das Motor/Enkoderkabel.

*2 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben Montagefliche zu nutzen.

*3 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein tGber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die internen Bauteile kénnten beschadigt werden.
*4 Da das Achskabel kein Roboterkabel ist, muss dieses wahrend der Anwendung gesichert werden.
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* Die Home-Position ist standardmaBig
auf der offenen Seite. Wird die
Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewtinscht, wahlen Sie die ent-
sprechende Option (Code: NM).

Zulassiger Kabelbiegeradius: R100 *4
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Sicherstellung von
min. 100 mm
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: g - < | s
29 A
e | of a2 &1 7] ¢ | —
™ [T
- €3 8.5
@$ & 53 - o o Tiasaddl
‘ & 34 e & G ST
M [ 1
faat’ < Y %y
0 ‘o ‘ 8-M3, Tiefe 5 *2,*3 N .
9-005 2 é 47 ‘ (wie gegenliberliegende Seite) 4M3, Tiefe 5
+0.05
30 Tiefe3
2:3*8% Tiefe 3
(wie gegentiberliegende Seite)
Passende Steuerungen

Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverbrauch Siehe Seite
3-Punkt-Pneumatik- Positionertyp basiert auf
Mehrachstyp MSEP-C- ® -~- (@ -2-0 PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte )
PEA-Spezifikation 8 Achsen anschlieBbar Siehe
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp MSEP-Prospekt.
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ®) -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar

o S.29
Positioniertyp PCON-CA-20PI- 1)-2-0 PEA-Steuerungen 512 Punkte
Pulstreibertyp PCON-CA-20PI-PL[]-2-0 Pulstreibertyp - 1A max.
Netzwerktyp PCON-CA-20PI- @-0-0 passender Feldbus- 768 Punkte | DC24V

- Al Netzwerktyp =

Pulstreibertyp Pulstreibertyp, der einen
mit spez. differ. ~ PCON-PL-20PI- ) -2-0 differentiellen Leitungs-
Leitungstreiber i treiber untersttitzt _
Pulstreibertyp k . . ;

. Pulstreibertyp, der einen Siehe
gqflf‘e;giﬁollektor - PCON-PO-20P- @ -2:0 offenen Kollektor untersttitzt Siehe RoboCylinder
Seriell 1 Passender serieller RoboCylinder Gesamt-

erieller i -
Kommunikationstyp I PCON-SE-20PI-N-0-0 Kommunikationstyp 64 Punkte Gesamt-Katalog. Katalog.
~ = Programmierbarer Typ,
Programm )
PSEL-CS-1-20PI- @ -2-0 der bis zu 2 Achsen 1500 Punkte
steuerungstyp lj v steuern kann.

* Die PSEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. * @ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).
* (3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* @ bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.

* [ bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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‘ P 4 — G R S M L RoboCylinder 2-Finger-Greifer Mittlerer Vertikal-Schlitten-Typ
Achsbreite 54 mm Schrittmotor

W Modellspezifikation RCP4 — GRSML- | - 28P - 30 — 14 — P3 — I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ —— PassendeSteuerung —  Kabellinge ~—  Optionen
I: Inkremental  5gp. 28 Groge  30:1/30 14:14mm P3: PCON-CA N : Kein Kabel NM : Umgekehrte
* Modellziffer I Schrittmotor Ubersetzung (7 mm pro Seite) MSEP-C P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung S:3m AC1: Achskabel
einer Absolut-Einheit. M:5m Tm

XOI[ : Spezifizierte Lange
RO : Roboterkabel

M Einstellung der Greifkraft

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

J

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb L2
unter 80 mm liegen.

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

100
80
= 60
=4
o
2 40
‘o
5 /
20
0
(1) Die maximale Offnen/SchlieRen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 10 20 30 40 50 60 70 80
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. Stromgrenzwert (%)
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
die Achse befordert werden kann. hangt vom Reibungefaxior zwischen Finger [ Der im Diagramm ablesbare Kraft:Referenzwert kann
, . o N .
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen.
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tbersteigen.
(siehe Seite 25 fiir nahere Details). - — -
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G. * Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken)
ist mit 5 mm/s fix.

Modellspezifikation
Ml Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieRen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. %\rj«)&iﬂ(raft (l-n'1unt1)) Hub (mm) Max. G(er;cmh\/lzi)ndigkeit
RCP4-GRSML-1-28P-30-14-P3- [1] - 30 @35 b seite)| (7 pro Seite) 14 94

Erkldrung der Ziffern: [1] Kabelldnge [2] Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schrégrad + Stirnradgetriebe
Standard S (3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel je Finger unter 0.3 mm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.15 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen [ X11 (11m) ~ X15 (15m) Filhrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldss. statisches Lastmoment | Ma: 1,9 Nem, Mb: 2.7 N-m, Mc: 4,6 N-m
RO1 (1m) ~R0O3 (3m) Gewicht 0.5 kg
R04 (4m) ~ RO5 (5m) Zulssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel | RO6 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Achskabelanschluss 1 m AC1 12
Umgekehrte Referenzposition NM 12
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Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber WWW.eu.robocyIinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.

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

M e
*2 Der Achskabel isteln Robqterkgbel. o ) ; * Die Standardlénge des Achskabelanschlusses ist 200 mm.
3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben . . K - .
Eine Kabelldnge von 1000 mm ist optional verfligbar.

Montageflache zu nutzen. Wihlen Sie die Option (Modell: AC1
*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein tber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die ahlen Sie die Option (Modelk: -

internen Bauteile konnten beschddigt werden.

(Standard: 200)

62 10.7 (Option: 1000) _ 5
= 7, _42
o
a
n
2
= o — S
. P 1 i A
5 H0 O N
- [
§
Zuléssiger Kabelbiege-
2-M4, Tiefe 5 214 radius: R50 *2
* Die Home-Position ist standardmaRig
auf der oﬁgnen Seite. Wird die Offene Seite (Referenzpunkt): 17,6
Home-Position auf der geschlossenen Geschlossene Seite: 3,6
Seite gewiinscht, wéhlen Sie die ent- (Maximaler Operationsbereich:
sprechende Option (Code: NM). 2610186)*1 2-93 h7 4o
o~
. o~
1 lmm! =l LUl LUl
T T
| 2
- | ~ =
54 ‘ 4-M3 Tiefe 6
44 9 (wie iberlie- 0 l4-M3 Tlgfefs
ende Seite) *3, - i
4-M3 Tiefe 6 4 g ) 3\ : gende Seite) *3,*4
N@ " # 375" Tiefe 3 5 " 93" Tiefe 3
x‘\ 9® y‘ | ’< | (wwegeggnﬂber\ie- - 9® >‘ i (wie gegentiber-
D —£ gende Seite) *3,%4 | 3 liegende Seite)
- H H i ‘ $ g~ \
o < + | <
) == D5l | D1 e
: e © gz i Hal©
= @3 Tiefe3 L 5E | Ege
S (wie gegeniiber- So.@ :’-; Son §
«” Ansicht A liegende Seite) mE|& T mElE IP:F ;,ﬂ
38 47| ¢ 20
4\ Ansicht A
Passende Steuerungen

Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverbrauch Siehe Seite
RA-PEnktr-]PPeumatik- Positionertyp basiert auf 3 punk
ehrachstyp PEA-St , bi unkte )
PEA-Spezifikation MSEP-C- ®) -~- ) -2-0 8 Achs:ﬁzrr?snc%“elé;:r Siehe
MSEP-Prospekt.
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- 3) -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar
Positioniertyp PCON-CA-28PI- 1 -2-0 {,’g;ﬁes’t‘gjgmngstyp 512 Punkte | DC24V 5.29
Passender
Pulsetreibertyp PCON-CA-28PI-PL[]-2-0 Pulstreibertyp = 2.2 Amax.
Passender
Netzwerktyp PCON-CA-28PI- @ Feldnetzwerktyp 768 Punkte
* (@ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). * (3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* (@) bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.  * [J bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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R P 4 - G R S L L RoboCylinder 2-Finger-Greifer GroBer Vertikal-Schlitten-Typ
c Achsbreite 70 mm Schrittmotor

myc  RCP4—GRSLL- | - 35P - 30 — 22 — P3 — [ ] — []

spezifikation "
g Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ —— Passende Steuerung —  Kabellinge ~—  Optionen
I: Inkremental  35p. 3517 Groge  30:1/30 22:22 mm P3: PCON-CA N : Kein Kabel NM : Umgekehrte
*Modellziffer ,I* Schrittmotor Ubersetzung (11 mm pro Seite) MSEP-C P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung S:3m AC1: Achskabel
einer Absolut-Einheit. M:5m Tm

XD : Spezifizierte Lange
RO : Roboterkabel

M Einstellung der Greifkraft

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

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

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

160

)
=]

®
S

Greifkraft (N)

IS
S

NC)

= 0 20 30 40 50 60 70 80
(1) Die maximale Offnen/SchlieRen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- Stromgrenzwert (%
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 9 )

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch * Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann
die Achse beférdert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen.
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tibersteigen.

(siehe Seite 25 fiir néhere Details). [

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G.

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

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. %-il\rszifkraft (Ir-lnl:rt\’) el (G Max. G(er;crg\//:i)ndigkeit
RCP4-GRSLL-I-35P-30-22-P3-[1] - 30 (T0pradeite) | (11 praeite) 2 125

Erkldrung der Ziffern: [1]Kabelldnge [2] Optionen

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schrégrad + Stirnradgetriebe
Standard S (3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel je Finger unter 0.4 mm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.15 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Fithrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuliss. statisches Lastmoment [ Ma: 3,8 Nem, Mb: 5,5 N-m, Mc: 9,5 N-m
RO1 (1m) ~ R03 (3m) Gewicht 1,0kg
R04 (4m) ~ RO5 (5m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel | RO6 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Achskabelanschluss 1T m AC1 14
Umgekehrte Referenzposition NM 14
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Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iib

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

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

*2 Achten Sie darauf, dass der Finger wahrend der Homing-Fahrt mit dem Maf in [ ] keine umgebenden

Objekte oder Aufbauten bertihrt.
*3 Der Achskabel ist ein Roboterkabel.

*4 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben

Montageflache zu nutzen.
*5 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein tiber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die
internen Bauteile konnten beschddigt werden.

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

* Die Standardlange des Achskabelanschlusses ist 200 mm.
Eine Kabelldnge von 1000 mm ist optional verfligbar.
Waéhlen Sie die Option (Modell: AC1).

(Standard: 200)

88 [89] %2 57 (Option:1000) _(s)
10 6.1
3
PNl niPY = 3
¥ & hd 3

~

©

¢ | =
) LK

©

Zuléssiger Kabelbiegeradius: R50 *3

O o4&

o °$
Y o
2-M4, Tiefe 5

N
©
~

Offene Seite (Referenzpunkt): 27,8

Geschlossene Seite: 5,8
(Maximaler Operationsbereich:
4,81028.8) *1

2-94 h7 5onr

~ Ll

4-M4 Tiefe 8 4
*4,%5

51

4-M4 Tiefe 8

©
o|4-M4 Tiefe 8
©- ™ |(wie gegeniiberlie-
~ o
Al

O
™| (wie gegeniiberlie-
o 5 E ﬁ gende Seite) *4, *5 gende Seite) *4, *5
- o
L& - S~ I ©3*% Tiefe 3
| © ‘ g ¢ 93¢ Tiefe3 | 8 g ¢ ¢ (wie gegeniiber-
* I — liegende Seite)
) | | | (wie gegentiber- ]
% 0378 Tiefe 3 f $ liegende Seite) T =7 :
= (wie gegeniiber-
N . liegende Seite) T ¢ ¢ N T ¢ $
- Ansicht A e . } wZg
-l £33
kA g= [=4E=D
28 = 52 | |
mEl2 49 14.7 P ER] 22
Ansicht A 1\
Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverbrauch Siehe Seite
aPﬁnkt};P{lyeumatik— Positionertyp basiert auf 3 punkt
ehrachstyp PEA-Steuerung, bis zu unkte
PEA-Spezifikation MSEP-C-® -~-® -2-0 8 Achsen anschlieRbar Siehe
— MSEP-Prospekt.
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ® -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar
Positioniertyp PCON-CA-28PI- ) -2-0 ngi?fj;mn - 512 Punkte | DC24V S.29
Passender
Pulstreibertyp PCON-CA-28PI-PL[]-2-0 Pulstreibertyp — 2.2 A max.
PCON-CA-28PI- @ passender
Netzwerktyp A ISC L Feldnetzwerktyp 768 Punkte

* () bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).

* (@ bezeichnet den Code fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.

* (3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* [ bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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R P 4 - G R S WL RoboCylinder 2-Finger-Greifer UbergroRer Vertikal-Schlitten-Typ
C Achsbreite 80 mm Schrittmotor

Wioceisperiocin RCPA—GRSWL— | - 42P - 28 — 30 — P3 — [ ] — []

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ —— Passende Steuerung —  Kabellinge ~—  Optionen
- Inkremental  4op. 450 Groge  28:1/28 30:30 mm P3: PCON-CA N : Kein Kabel NM : Umgekehrte
*Modellziffer ,I* Schrittmotor Ubersetzung (15 mm pro Seite) MSEP-C P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung S:3m AC1: Achskabel
einer Absolut-Einheit. M:5m Tm

XD : Spezifizierte Lange
RO : Roboterkabel

M Einstellung der Greifkraft

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

o

=

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

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

250
200
z
& 150
1
=
[
5 100
50
. 0
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 10 20 30 40 50 0 60 70 80
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. Stromgrenzwert (%)
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
B e et e (o S et eseemeriam
. p o ] )
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen.
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tibersteigen.
ieh ite 25 fir nahere Details). . Lo . .
(s}e e Seite 25 fur 'Ta ere A.etal ) . * Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken)
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrégt 0,3 G. ist mit 5 mm/s fix.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. %},\rﬁzifkraft (Ir-InL:rt\’) el (G Max. G(er;cnr:\//:i)ndigkeit

RCP4-GRSWL-1-42P-28-30-P3-[1] - B | 110 meseite) | (15 pro Seite) 30 157
Erkldrung der Ziffern: [1]Kabelldnge [2] Optionen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schrégrad + Stirnradgetriebe
Standard S (3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm

M (5m) Spiel je Finger unter 0.4 mm

X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.15 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Fithrung Linearfiihrung

X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulss. statisches Lastmoment | Ma: 5,1 Nem, Mb: 7,2 Nm, Mc: 12,4 N-m

RO1 (1m) ~ R03 (3m) Gewicht 1,6 kg

R04 (4m) ~ RO5 (5m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel | RO6 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Achskabelanschluss T m AC1 16
Umgekehrte Referenzposition NM 16
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen Uiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

*1 Maximalbereich, in dem der Finger bei Riickkehr zur Home-Position etc. fahren kann. Achten Sie darauf,
dass der Finger den zugehorigen anderen Finger bzw. die umgebenden Werkteile nicht ber(hrt.
*2 Achten Sie darauf, dass der Finger wéhrend der Homing-Fahrt mit dem MaB3 in [ ] keine umgebenden

Objekte oder Aufbauten bertihrt.

*3 Der Achskabel ist ein Roboterkabel.
*4 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben
Montageflache zu nutzen.
*5 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein tber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die
internen Bauteile konnten beschadigt werden.

* Die Standardldnge des Achskabelanschlusses ist 200 mm.

Eine Kabelldnge von 1000 mm ist optional verflgbar.

Wahlen Sie die Option (Modell: AC1).

(Standard: 200)

1.2
107[108] *2 [ (Option:1000) (15)
12 6.6
5
S
o <8 A R) AN A [ S 9
Dl o /‘H A N4 ¥ ¥ ‘ il =
wn _ -
- @ Zuldssiger Kabelbiegeradius: R50 *3
2-M6, Tiefe 6 352
* Die Home-Position ist standardmaRig
auf der offenen Seite. Wird die Offene Seite (Referenzpunkt): 35,8
Home-Position auf der geschlossenen Geschlossene Seite: 5,8 )
Seite gewiinscht, wéhlen Sie die ent- (Maximaler Operationsbereich: = 2-95 h7 o1 | o
sprechende Option (Code: NM). 4810368 "1 A | sl
‘ A
- ] v
475" Tiefe 4 Tr 7 b
80 n \n
o o
3 82 | 4-M5 Tiefe 10 7| s Tiefe 10
‘_‘.::) = 5 (wie gegeniiberlie- (wie dgesgenu)birhes- 413 Tiefe 4
= o) ¥4 ¥ ende Seite) *4, * [v'e -
R © gende Seite) *4,*5 N 1 43 Tiefe 4 3 ¢ I N (wie gegentiber-
o A\~ = P ¢ RAREEL A $ ¢ liegende Seite)
" 5 (wie gegeniiber- | 2 - 5
Li Q7 ’m‘ liegende Seite) | © =i i ;J‘
N S5 i ¢ - i
el
ﬁ\ L
= ¢ < — & | |4
© HEER 2N
7 RIEE
\4-Ms, Tiefe @ *4, "5 | P} 2|83 ’@’
w — ot ey
Ansicht A i <22
56 |14.7_| 26
Ansicht A q\
Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos.
aPﬁnkt};P{lyeumatik— Positionertyp basiert auf 3 punkt
ehrachstyp PEA-Steuerung, bis zu unkte
PEA-Spezifikation MSEP-C- ® -~- @ -2-0 8 Achsen ansc?wlieﬂbar
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ® -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar
Positioniertyp PCON-CA-28PI- () -2-0 ngi?fj;mn - 512 Punkte
Passender
Pulstreibertyp PCON-CA-28PI-PL[]-2-0 Pulstreibertyp =
PCON-CA-28P1- @ e
Netzwerktyp Feldnetzwerktyp 768 Punkte

Spannung

DC24V

Stromverbrauch

Siehe
MSEP-Prospekt.

Siehe Seite

S.29

2.2 A max.

* () bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN).

* (@ bezeichnet den Code fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.

* (3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* [ bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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RCP2-GRLS

RoboCylinder 2-Finger-Greifer Kleiner Vertikal-Hebel-Typ
Achsbreite 42 mm Schrittmotor

I Modellspezifikation RCPZ - GRLS - I - ZOP - 30 - 180 - I:l - I:l - I:l
Baureihe — Typ —  Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung— Hub  — Passende Steuerung—  Kabellinge ~— Optionen
I Inkremental - 30p. 5077 Groge  30:1/30 180:180°  P1:PCON-PL/PO/SE  N:Kein Kabel NM : Umgekehrte
* Modellziffer I Schrittmotor Ubersetzung (90° pro Seite) PSEL P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung RPCON S:3m SB : Achsenhalterung
einer Absolut-Einheit. P3: PCON-CA M:5m FB : Montagefu
PMEC/PSEP X0 : Spezifizierte Linge
MSEP

punkte

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

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch
die Achse beférdert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger
und dem Werkstiick sowie von der Werksttickform ab. Das Zuladungsgewicht

Greifkraft (N)
N w S w1 (=} ~

M Einstellung der Greifkraft

Abhéngig 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 tatsachliche
Greifkraft sinkt antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand.
Fur die Berechnung der
effektiven Greifkraft gilt
untenstehende Formel.

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb
unter 40 mm liegen.
Effektive Greifkraft (GRLS) =F x 15.5/ (L1 + 15.5)

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

r
11}

1

=

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

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

sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tbersteigen.

(siehe Seite 27 fur nahere Details).

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G.

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

Modellspezifikation
Hl Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/Schlieen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. ?’\rgifkraft H(loj)b T b 180 ()
64 180 600
RCP2-GRLS-I-20P-30-180- [1]- [2] - 30 (3,2 pro Seite (90 pro Seite) 30 (pro Seite)

Erklarung der Ziffern: [1] Passende Steuerung [2] Kabelldnge [3] Optionen

Kabellangen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schragrad
Standard S (3m) Wiederholgenauigkeit +0.01°
(Roboterkabel) M (5m) Spiel je Finger unter 1,0° (konstanter Federvorspannung)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.1° oder weniger pro Seite
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Fihrung -
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulass. statisches Lastmoment | —
*Der Standardkabel ist ein integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel. Gewicht 0-2kg
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(Einheit: °/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite
Umgekehrte Referenzposition NM 18
Montagefull FB -
Achsenhalterung SB -
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen Uber www.eu.robocylinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.

* Die Home-Position des Hebels ist auf der

offenen Seite.

*1 Anschluss fiir das Motor/Enkoderkabel. 2-03"3% Tiefe 3

*2 Zur Sicherung der Achse sind die 4 : iberli ;
unterschiedlich plazierten Gewindeboh- (wie gegeniberliegende Seite)
rungen auf derselben Montageflache zu
nutzen.

*3 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein
Uber die Einschraubtiefe der Gewinde-
bohrung hinaus. Die internen Bauteile

17
24

kénnten beschadigt werden. .

*4 Da das Achskabel kein Roboterkabel ist, = 8-M3, Tiefe 5 *2,*3 Kabelve:bmdungs-
muss dieses wihrend der Anwendung ‘ 17 ‘ (wie gegeniiberliegende Seite) stecker *1
gesichert werden. | 005

230" Tiefe 3
45 (wie gegeniiberliegende Seite)

Zuldssiger Kabelbiegeradius: R100 *4

min. 100 mm

Sicherstellung von

204" 8% Tiefe 2.5 1003

2-03'8% Tiefe 3 038

(wie gegentiiberliegende Seite)

Tiefe 3

4-M4, Bohrung

| z
| -3
Lo |y
25 w = —
b el YT A
el | n ==
Do [ ™
TTOF = - o S
£ T 17 ==
o == | | 85 ‘
&b e @1 | - / o
o j o @ 2 =
5 m t
<2
18 155 ' 8-M3, Tiefe 5 *2,3 4-M3, Tiefe 5 *2,*3
36 2:3*3%iefe 3 (wie gegeniiberliegende Seite) 34995 e 3
49 (wie gegeniiberliegende Seite)
73
66.5
| |
Il — J‘; - 7 I :
il I & q%ﬁ} e * Die Home-Position ist standardmaBig auf der
o= -9 — offenen Seite. Wird die Home-Position auf der
== 7¥ geschlossenen Seite gewiinscht, wahlen Sie die
[ $ \ entsprechende Option (Code: NM).

Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe Seite
3-Punkt-Pneumatik- Positionertyp basiert auf
Mehrachstyp MSEP-C- ® -~- (@ -2-0 PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte
PEA-Spezifikation 8 Achsen anschlieRbar Siehe
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp MSEP-Prospekt.
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ® -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar

o S.29
Positioniertyp PCON-CA-20PI- M-2-0 PEA-Steuerungen 512 Punkte
Pulstreibertyp PCON-CA-20PI-PL[J-2-0 Pulstreibertyp - 1A max.
Netzwerktyp ; PCON-CA-20PI- @-0-0 Peseel e el 768 Punkte | DC24V

A A Netzwerktyp

Pulstreibertyp Pulstreibertyp, der einen
mit spez. differ. = PCON-PL-20PI- M -2-0 differentiellen Leitungs-
Leitungstreiber i treiber unterstiitzt _
Pulstreibertyp I} . . .

, Pulstreibertyp, der einen Siehe
gnf:‘te;‘;erzkollektor g PCON-PO-20PI- M -2-0 offenen Kollektor unterstiitzt Siehe RoboCylinder
Seriell B Passender serieller RoboCylinder Gesam:

erieller i -
Kommunikationstyp l PCON-SE-20PI-N-0-0 Kommunikationstyp 64 Punkte Gesamt-Katalog. Katalog.
] m Programmierbarer Typ,
Programm N
-CS-1- - (D) -2- der bis zu 2 Achsen 1500 Punkte
steverungstyp ll PSEL-CS-1-20PI- ™ -2-0 der bis 2 2 A
* Die PSEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. * @ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). * [ bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
* (3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8). * @ bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
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RCP4-GRLM

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

Baureihe — Typ

M Modellspezifikation RCP4—GRLM -

— Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ —— Passende Steuerung —  Kabellinge ~—  Optionen
I: Inkremental  5gp .58 (jGroge  30:1/30  180°:180°mm P3: PCON-CA N : Kein Kabel NM : Umgekehrte
*Modellziffer ,I* Schrittmotor Ubersetzung  (90° pro Seite) MSEP-C P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung S:3m AC1: Achskabel
einer Absolut-Einheit. M:5m Tm

28P -

30

— 180 —

P3 ] [ ]

XD : Spezifizierte Lange
RO : Roboterkabel

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

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch
die Achse beférdert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger
und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tibersteigen.
(siehe Seite 27 fiir néhere Details).

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G.

M Einstellung der Greifkraft

Abhéngig 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 tatsdchliche
Greifkraft sinkt antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand.
Fur die Berechnung der
effektiven Greifkraft gilt
untenstehende Formel.

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb
unter 100 mm liegen.
Effektive Greifkraft (GRLM) = F x 20/ (L1 + 20)

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

©

L1

40

w
S

N
=3

Greifkraft (N)

o

20 30 40 50

Stromgrenzwert (%)

60 70 80

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

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

)

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. %},\rﬁzifkraft H(tx)b Hub () Max. Ges(s/r;\)/vindigkeit
RCP4-GRLM-I-28P-30-180-P3-[1] 0 | (75 peseite)| (90 prodeite) 180 600

Erkldrung der Ziffern: [1]Kabelldnge [2] Optionen

Kabellangen

Typ Kabelcode
P (1m)
Standard S Bm)
M (5m)

X06 (6m) ~ X10 (10m)

Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m)

X16 (16m) ~ X20 (20m)

RO1 (1m) ~RO03 (3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel [ R0O6 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Schneckengetriebe + Schragrad
Wiederholgenauigkeit +0.05°
Spiel je Finger unter 2,5°

Leerweg

0.3° oder weniger pro Seite

Flihrung

Zuldss. statisches Lastmoment

Gewicht

0,5 kg

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Name Code Seite
Achskabelanschluss 1T m AC1 20
Umgekehrte Referenzposition NM 20
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Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber Www.eu.robocylinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.

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

72 Das Achskabel ist ein Roboterkabel. * Die Standardlange des Achskabelanschlusses ist 200 mm
*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben ! rdlang . chiu 5! .
Eine Kabelldnge von 1000 mm ist optional verfugbar.

Montageflache zu nutzen. . o .
Wahlen Sie die Option (Modell: AC1).
*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein tber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die ahlen Sie die Option (Mode )

internen Bauteile konnten beschédigt werden.

Ansicht A

4-M4, Tiefe 6 ( Standard: 200)
50 H7 00 Tictea 54 147 _, Option: 1000 _(1s)
-1 lere
44 |==] I @
A\ P
4 = HRY ﬁ & g
43, Tiefe 6 s T N = Y < O O | _ s
3,%4 5 <M N R I | Y [H =
i @9 4 D)
2 & Uk - C ] C ] P . .
" Y 95 Zulassiger Kabelbiegeradius: R50 *2
2 ©
‘o 19 (8) 19
F 8% Tiefe 3 %
So
=)
m

Offene Seite (Referenzpunkt): 180° 15 16£005 15 (45)

Geschlossene Seite:  0° 40
(Maximaler Operationsbereich: -4° to 184°) *1 "\

1.5

72
/ ! \V\ wn : T
. ] 2 N (@
| 1
- - ‘e o
w @ \ @ H ) - 4-M3, Tiefe 6 *3, *4
4-M3, Tiefe 6 *3,*4 o — (Wi tberli de Sei
| E— — (wie gegeniberliegende Seite) O————— 0] n (wie gegentiberliegende Seite)
+0.03 .
o| o \* 0370 Tiefe3
N| = o Qo © ——
8 ]le 4 e gegentber ~
ﬁ ¢ ¢ 7% ¢g i (wie gegentberliegende Seite)
© ) i
+- +- + K |
4 4
o 4 | ST 4N AP Nra
_ T AN 2
5 s O =
g 3 g \
T g 20
(Offene Seite) o é e}
T (Geschlossene Seite) T S
mi: :J'f Ansicht A +0.03 “‘i: g
EN 03"0 Tiefe 3 o2
Y2 (wie gegendiberliegende Seite) o2
* Die Home-Position ist standardmaBig auf der offenen Seite. Wird die Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewlnscht, wahlen Sie die entsprechende Option (Code: NM).
Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverbrauch Siehe Seite
ﬁPﬁnktr;PPeumatik- Positionertyp basiert auf 3 punkt
ehrachstyp PEA-Steuerung, bis zu unkte
PEA-Spezifikation MSEP-C- ® -~- @ -2-0 8 Achsen anschlieRbar Siehe
— MSEP-Prospekt.
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ®) -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar
Positioniertyp PCON-CA-28PI- @ -2-0 Egj\s_?t‘gje’mn - 512 Punkte| DC24V S.29
Passender
Pulstreibertyp PCON-CA-28PI-PL1-2-0 Pulstreibertyp — 2.2 Amax.
1
PCON-CA-28PI- @ Passender
Netzwerktyp Feldnetzwerktyp 768 Punkte
* (@ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). * 3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* (@) bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.  * [J bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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RCP4-GRLL

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

Wiowipeiioin RCP4— GRLL = 1 - 35P - 30 —180— P3 — [ | — [ ]
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ —— Passende Steuerung —  Kabellinge = — Optionen
I Inkremental  35p.35 (Groge  30:1/30  180°:180°mm P3: PCON-CA N : Kein Kabel NM : Umgekehrte
* Modellziffer ,I” Schrittmotor Ubersetzung  (90° pro Seite) MSEP-C P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung S:3m AC1: Achskabel
einer Absolut-Einheit. M:5m Tm
X0 = Spezifizierte Lange
RO : Roboterkabel
M Einstellung der Greifkraft
Abhéngig von der erforderlichen Schubbewegung kann die
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
i ] I * Die Greifkraft im unteren
@ ! 1 Diagramm ist an der
: Oberkante des Hebels
. gemessen. Die tatsdchliche
T T Greifkraft sinkt antiproporti-
onal zum Drehpunktabstand.
- Fir die Berechnung der
< effektiven Greifkraft gilt
untenstehende Formel.
* Der Abstand L1 sollte im Betrieb
unter 100 mm liegen.
Effektive Greifkraft (GRLL) = F x 26/ (L1 + 26)
* Die Greifkraftangabe im unteren Diagramm ergibt sich aus der
Summe beider Greiffingerkrafte.
80
=60
=
I
=40
[
S
20
2 0
(1) Die maximale Offnen/SchlieRen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 10 20 30 40 50 60 70 80
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. Stromgrenzwert (%)
N VN 4 A (2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch * Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann
Auswahl- die Achse beférdert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen.
punkte und dem Werkstiick sowie von der Werkstiickform ab. Das Zuladungsgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tibersteigen.
(?'ehe Seite 27 fur rTahere Details). * Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken)
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G. ist mit 5 °/s fix.
Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. Greifkraft Htxb Hub () Max. GESShWIndngEIt
(N) ©) C/s)
60 180
RCP4-GRLL-I-35P-30-180-P3- [1] - 30 (30 pro Seite) | (90 pro Seite) 180 600

Erkldrung der Ziffern: [1]Kabelldnge [2] Optionen

Kabellangen

Typ Kabelcode
P (1m)
Standard S Bm)
M (5m)

X06 (6m) ~ X10 (10m)

Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m)

X16 (16m) ~ X20 (20m)

RO1 (1m) ~RO03 (3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel | R0O6 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Achskabelanschluss 1 m AC1 22
Umgekehrte Referenzposition NM 22

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Schneckengetriebe + Schragrad
Wiederholgenauigkeit +0.05°
Spiel je Finger unter 2,5°

Leerweg

0.3° oder weniger pro Seite

Flihrung

Zuldss. statisches Lastmoment

Gewicht

1,0 kg

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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




Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber A
unsere Internetseite herunterladen. WWW.eu.robocyIlnder.de .

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

*2 Das Achskabel ist ein Roboterkabel.

*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben
Montageflache zu nutzen.

*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein (ber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die
internen Bauteile konnten beschédigt werden.

* Die Standardlange des Achskabelanschlusses ist 200 mm.
Eine Kabelldnge von 1000 mm ist optional verfiigbar.
Wahlen Sie die Option (Modell: AC1).

(Standard: 200)

70 14.7 Option: 1000 (15)
g E A .
= ={ wn
%
. Loren =
4-M4, Tiefe 8 *3,*4 Al < O S I i 1 | =
| < N | & =
- J_ e ‘ "
o
© A
- Ul ﬁ X Zulassiger Kabelbiegeradius: R50 *2
= =4 £ 2-04 H7,Tiefe 5
s 0370 % Tiefe 3 12 4-M5, Tiefe 7
£ 24 (12| 24
2 60
?° Ansicht A
m
Offene Seite (Referenzpunkt): 180°
Geschlossene Seite:  0° 2 .. 204005, 2 (52)
(Maximaler Operationsbereich: -4° to 184°) *1 \ 45
91 Y
1
— v
=\ & o
. Y | L |
\Y S
4-M4, Tiefe 8 *3,*4 4-M4, Tiefe 8 3, *4

o
i (wie gegeniiberliegende Seite) hal (wie gegentiberliegende Seite)
N g \ . M A
=] ¢ ¢ I8 ¢ I 038 ® Tiefe 3
¢ # " | ’\ *%\ 1 (wie gegendiberliegende Seite)
‘ i
< - & 4 — b (-
3 )
| F 5 ‘ I LS
L7} L
| 2 | e
o i3]
(Offene Seite) " % 49 " % 22
RogE=t T (Geschlossene Seite) £|8
25 Ansicht A 215
w |2 +0.03._ w°| e
S| @3 0 Tiefe3 |2
|2 (wie gegeniiberliegende Seite) a2
* Die Home-Position ist standardmaBig auf der offenen Seite. Wird die Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewlinscht, wahlen Sie die entsprechende Option (Code: NM).
Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung  Stromverbrauch Siehe Seite
ﬁPﬁnktr;PPeumatik- Positionertyp basiert auf 3 punkt
ehrachstyp PEA-Steuerung, bis zu unkte
PEA-Spezifikation MSEP-C- ® -~- @ -2-0 8 Achsen anschlieRbar Siehe
— MSEP-Prospekt.
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ®) -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar
Positioniertyp PCON-CA-28PI- @ -2-0 Egj\s_?t‘gje’mn - 512 Punkte| DC24V S.29
Passender
Pulstreibertyp PCON-CA-28PI-PL1-2-0 Pulstreibertyp — 2.2 Amax.
1
PCON-CA-28PI- @ Passender
Netzwerktyp Feldnetzwerktyp 768 Punkte
* (@ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). * 3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* (@) bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.  * [J bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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R P 4 - G R LW RoboCylinder 2-Finger-Greifer UbergroRer Vertikal-Hebel-Typ
c Achsbreite 80 mm Schrittmotor

Wioceipericin RCP4— GRLW — 1 - 42P - 28 —180— P3 — [ ]| — [ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ —— Passende Steuerung —  Kabellinge ~—  Optionen
I Inkremental  45p. 42 (JGroge  28:1/28  180°:180°mm P3: PCON-CA N : Kein Kabel NM : Umgekehrte
*Modellziffer ,I* Schrittmotor Ubersetzung  (90° pro Seite) MSEP-C P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung S:3m AC1: Achskabel
einer Absolut-Einheit. M:5m Tm

XD : Spezifizierte Lange
RO : Roboterkabel

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

I i I * Die Greifkraft im unteren
. : . Diagramm ist an der
@ : - Oberkante des Hebels

o gemessen. Die tatsdchliche

<5 X J Greifkraft sinkt antiproporti-
: : onal zum Drehpunktabstand.

Fur die Berechnung der

effektiven Greifkraft gilt

“f . ) . e | untenstehende Formel.
. i . * Der Abstand L1 sollte im Betrieb
| ¥ / unter 100 mm liegen.

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

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

120
100
Z 80
=4
©
& 60
©
a0
20
- 0
(1) Die maximale Offnen/Schlie3en- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 10 20 30 40 50 60 70 80
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. Stromgrenzwert (%)
Q VN g (2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger, wenn der
> Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch * Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann
'Auswahl- die Achse beférdert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen.
punkte und dem Werkstiick sowie von der Werksttickform ab. Das Zuladungsgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht tibersteigen.
(siehe Seite 27 fiir nahere Details). * Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken)
(3) Die Nennbeschleunigung wéhrend der Bewegung betragt 0,3 G. ist mit 5 °/s fix.

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Ubersetzung Max. Greifkraft Htxb Hub () Max. Gesshwindigkeit
(N) ©) (°/s)
90 180
RCP4-GRLW-I-42P-28-180-P3- [1] - 28 (45 pro Seite) | (90 pro Seite) 180 643
Erkldrung der Ziffern: [1]Kabelldnge [2] Optionen
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schrigrad
Standard S (3m) Wiederholgenauigkeit +0.05°

M (5m) Spiel je Finger unter 2,5°
X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.3° oder weniger pro Seite

Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Fithrung -
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulss. statisches Lastmoment | —
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Gewicht 1,4 kg
R04 (4m) ~ RO5 (5m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)

Name Code Seite
Achskabelanschluss T m AC1 24
Umgekehrte Referenzposition NM 24

23



Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber H
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de .

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

*2 Das Achskabel ist ein Roboterkabel.

*3 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben
Montageflache zu nutzen.

*4 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein (ber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die
internen Bauteile konnten beschédigt werden.

Wahlen Sie die Option (Modell: AC1).

(Standard: 200

80 14.7_ Uoption: 1000 (15)
4-2-M6, Tiefe 8
; | | @
N N g
/A S [T _ 9
62 3| 3 & /p/ :%] [ =
4-M5,Tiefe9 5 < 4
T ma T © o

Zuldssiger Kabelbiege-
radius: R50 *2

1,0
O [}
b 2-05 H7-0012 Tiefe 4 14

* Die Standardlange des Achskabelanschlusses ist 200 mm.
Eine Kabelldnge von 1000 mm ist optional verfiigbar.

I 28 _|(14)|_ 28
70
3 04"3 " Tiefe 4
K
=
%O Ansicht A Offene Seite (Referenzpunkt): 180°
< Geschlossene Seite:  0° 24+005 4-M5, Tiefe 10 *3, %4
(Maximaler Operationsbereich: -4° to 184°) *1 2 — (wie gegeniiberliegende Seite) (60)
55
104 ‘ ~
|
\ ! & =
N Py sl 8 N
| V . | le |-
i i 4-M5, Tiefe 10 *3,%4 “
—_— ©
(wie gegentiberliegende Seite) 2 —H
o o~
N & Al 2 4 04 0% Tiefe 4 - ]2 %
I 50, (wie gegeniiberliegende Seite) 5L
- + + = +# =
< — < 3
[
1 g ‘ 5 3 L@
- ||
@ 2
3 [ % (i
&, aQ
g 56 g 26
(Offene Seite) < E <| 2
% GEJ Ansicht A ¢ (Geschlossene Seite) % = +0.03.
Fe = 8 o4 0 Tiefe4
%o ;’ %o % (wie gegentiiberliegende Seite)
<2 <2
* Die Home-Position ist standardmaBig auf der offenen Seite. Wird die Home-Position auf der geschlossenen
Seite gewiinscht, wahlen Sie die entsprechende Option (Code: NM).
Passende Steuerungen
Die RCP4-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Pos. Spannung Stromverbrauch Siehe Seite
?VIPﬁnktr;PPeumatik- Positionertyp basiert auf 3 punk
ehrachstyp PEA-Steuerung, bis zu unkte
PEA-Spezifikation MSEP-C- ® -~- @ -2-0 8 Achsen anschlieRbar Siche
- MSEP-Prospekt.
Positionier-Mehr- Passender Feldnetzwerktyp
achstyp, Feldnetz- MSEP-C- ® -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte
werk-Spezifikation anschlieBbar
A A A passender
Positioniertyp PCON-CA-28PI- M -2-0 R pe— 512 Punkte | DC24V S.29
Passender
Pulstreibertyp PCON-CA-28PI-PL[J-2-0 Pulstreibertyp — 2.2 A max.
d
PCON-CA-28PI- @ Passender
Netzwerktyp Feldnetzwerktyp 768 Punkte
* (@ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). * 3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8).

* (@) bezeichnet den Code fiir die Feldnetzwerk-Spezifikation.  * [J bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
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Greifer-Auswahlverfahren

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des max. zulass. Werkstiickgewichts.

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

Ermittlung der erforderlichen

Greifkraft und des maximal .
zuldssigen Werkstiickgewichts. @ Normales Transportieren

F: Greifkraft (N) - Gesamtbetrag der Druckkréfte beider Greiffinger
: Koeffizient der statischen Reibung zwischen dem Greiffinger-
aufsatz und Werkstiick
m: Werkstlickgewicht (kg)
g: Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s?)

® Die Bedingungen, unter denen das Werksttick ohne
Herauszufallen statisch gehalten wird, sind: e e

Fu>Ww F>% L

Bestimmung des ® Unter Beriicksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Greifpunkt-Abstandes Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft folgendermaBen: £/

mg

F/2

F > —= X 2 (Sicherheitsfaktor) Reibungs-
H koeffizient
@ Liegt der Reibungskoeffizient p zwischen 0,1 und 0,2, W(mg)
gilt die folgende Gleichung:
mg —
F > 0.1~0.2 %X 2=(10~20) X m 9 * Steigt der statische Reibungskoeffizient,
° * erhoht sich das maximal zuldssige Werk-
stUckggwicht gbenfalls. Zur S_‘icherheit
Normales Transportieren des Werkstiicks solite Jedoch ein Modell gewshit wer-
den, dgs eine Greifkraft erzeugen kann,
Erforderliche Greifkraft D> Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstiickgewichts g::gw:x;s&‘gkgd:\fwcms bbe‘tsréé?.'fawe
Festlegung der auf Max. zulissiges Werkstiickgewicht P> Nicht griiBer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft
die Greiffinger
wirkenden externen Krafte. (@ Werkstiicke, die hoher Beschleunigung/Verzogerung und/oder StoBeinwirkung beim Transportieren unterliegen.

Zusatzlich zur Schwerkraft kann eine starke Tragheitskraft auf das Werkstlick wirken.
In diesem Fall sollte ein geeignetes Modell bei einem erhéhten Sicherheitsfaktor gewdhlt werden.

Bei hoher Beschleunigung/Verzogerung und/oder StoBeinwirkung

Erforderliche Greifkraft D> Mind. das 30- bis 50-fache des Werkstiickgewichts
Max. zulissiges Werkstiickgewicht > Nicht griBer als 1/30 bis 1/50 der Greifkraft

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes.

Flr den Einsatz der Achse miissen die Abstande (L, H) von der Rahmen-Anbauflache des Greiffingers

bis zum Werkstiick-Greifpunkt im unten abgebildeten Bereich liegen. Werden die Grenzen

tiberschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und den inneren

Bewegungsmechanismus, was die Lebensdauer der Achse beeintrachtigen kann..
®

5
100 ‘ : .
- RCP4-GRSL, GRSW
\ \
80 i
RCP4-GRSM
z B palyes sa L
é 60 ‘ |
3 Ve RCP2-GRSS o N
& RCD-GRSNA e
= ~
20 / R
0 20 40 60 80 100 Greifpunkt o

Greifpunkt Lg (mm) r .

Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte eine so kompakt und leicht wie mogliche
Achse gewahlt werden. Ist der Greiffinger lang, breit oder schwer, kénnen Trégheitskréfte sowie Biegemomente,
die beim Offnen / SchlieBen auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Fiihrung zu stark belasten.
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Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand
120 120
100 100
T — T —
g 80 — g 80 —
T 60 T 60
& &
2 40 T 40
1ol 1ol
20 20
OO 5 10 15 20 OO 10 20 30 40
Greifpunkt-Abstand (mm) Greifpunkt-Abstand (mm)

RCD-GRSNA RCP2-GRSS

RCP4-GRSML RCP4-GRSLL

Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand
120 120
100 100 —
— T =
g w0 ] g ——
S 60 S 60
= =
T 40 g 40
(5] 15
20 20
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Greifpunkt-Abstand (mm) Greifpunkt-Abstand (mm)

Kurzanleitung fiir Form und Gewicht der Werkstlicke

1. Die Diagramme bilden die Greifkraft als Funktion des Greifpunktabstands bei maximaler Greifkraft von 100% ab.
2. Der Greifpunktabstand ist das Léngsmal von der Anbauflache des Greiffingeraufsatzes zum Greifpunkt.
3. Die Greifkraft ist von Achse zu Ache unterschiedlich. Die unten aufgefiihrten Werte sind nur als Richtwerte zu betrachten.

RCP4-GRSWL

Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand
120
100
. T —
£ 80
= T —
S 60
=
2 40
15
20
0
0 20 40 60 80 100
Greifpunkt-Abstand (mm)

Priifung der auf den Greiffinger wirkenden duBeren Krafte.
( Zulassige vertikale Last E{

Uberpriifung, ob die auf jeden Greiffinger wirkende vertikale Last gleich oder
geringer als die zuldssige Last ist.

(@ Zulassiges Lastmoment
Berechnung von Ma und Mc mit L1 sowie Mb mit L2. Uberpriifung, ob die auf jeden Greiffinger

wirkenden Momente gleich oder geringer als das maximal zuldssige Lastmoment sind.

@ Wenn auf jeden einzelnen Greiffinger ein Lastmoment wirkt, muss die zuldssige
externe Kraft die Bedingungen der unten angegebenen Gleichung erfiillen:

M (Maximal zuldssiges Moment) (N-m)

Zulassige Last F (N) > L(mm) X10~°

Berechnung der zuldssigen Last F (N) entsprechend L1 und L2.

Uberpriifung, ob die externe Kraft, die auf den Greiffinger einwirkt, gleich oder geringer
als die berechnete zuldssige Last F (N) ist (entsprechend des jeweils kleineren L1 oder L2).

Zulassige vertikale| Maximal zulassiges Lastmoment (N+m)
Modell
Last F (N) Ma Mb Mc
RCD-GRSNA 14 0.04 0.04 0.07
RCP2-GRSS 60 0.5 0.5 15 * Der oben dargestellte Lastangriffspunkt definiert die Position, an der die
Last am Greiffinger wirkt.
RCP4-GRSM 356 1.9 2.7 46 Die Position hangt von der Lastart ab.
- Greifkraft-abhangige Last: Greifpunkt
RCP4-GRSL 558 3.8 55 9.5 . Schwerkraft-abhangige Last: Schwerkraftmitte
- Tragheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen:
RCP4-GRSW 651 51 72 124 Séi%veerllziaf[fmtittzlm erfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen

1. Die genannten zuldssigen Werte gelten im statischen Zustand.

Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar.

2. Die zuldssigen Werte beziehen sich auf den Einzel-Greiffinger.

* Die Gewichte von Greiffinger und Werkstiick sind ebenfalls Bestandteil der &uBeren Kraft.
Eine Zentrifugalkraft, die auftritt, wenn ein Greifer sich zum Aufnehmen eines Werkstticks dreht,
sowie eine Tragheitskraft, erzeugt durch Beschleunigung oder Verzogerung in der Bewegung,
sind ebenfalls Bestandteil der duBeren Kraft.
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Greifer-Auswahlverfahren

Hebeltyp

Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal
zuldssigen Werkstiickgewichts.

Bestimmung des Tragheits-
moments am Greiffinger-Aufsatz.

Festlegung der auf
die Greiffinger
wirkenden externen Krafte.
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Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des max. zulass. Werkstiickgewichts.

Gleiches Verfahren wie in Schritt 1 fiir den Schlittentyp zur Berechnung der erforderlichen Greifkraft
sowie Uberpriifung, ob die angegebenen Bedingungen erfiillt sind.

Normales Transportieren des Werkstiicks 1 9
Erforderliche Greifkraft D> Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstiickgewichts o o
Max. zulissiges Werkstiickgewicht > Nicht groRer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft

} 2 | g: 3

Bei hoher Beschleunigung/Verzégerung und/oder StoBeinwirkung

Erforderliche Greifkraft D> Mind. das 30- bis 50-fache des Werkstiickgewichts e
Max. zuldssiges Werkstiickgewicht } Nicht grdBer als 1/30 bis 1/50 der Greifkraft F/2: OF2
\ Reibungs-
koeffizient p

W (mg)

Ermittlung des Tragheitsmoments am Greiffinger-Aufsatz.

Uberpriifung, ob das Gesamttrigheitsmoment an der Z-Achse (Drehpunkt) des Greiffinger-Aufsatzes innerhalb des
zuldssigen Bereichs liegt. Aufteilung des Gesamttragheitsmoments in mehrere Komponenten gemaR der Konfiguration
und Form des Greiffingers sowie getrennte Berechnung jeder einzelnen Komponente. Ein Berechnungsbeispiel des
Gesamttrégheitsmoments fiir die Aufteilung in zwei Komponenten befindet sich weiter unten. . (Drehpunkt)

[1] Trigheitsmoment an der Z1-Achse S
(Schwerkraftsmitte von A) (Bereich A) R2 g

m1: Gewicht von A (kg) 72 R1
al, b1, c1: Abmessungen von A (mm) "

m1 (kg) =al x b1 x c1 x spezif. Schwerkraft x 10 ' e -
m1 (a1>x b1?) x 10°®
12

Jz1 (kgem?) =

. /€1 Bereich A
[2] Tragheitsmoment an der Z2-Achse

(Schwerkraftsmitte von B) (Bereich B)

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

dl.

m2 (kg) = a2 x b2 x c2 x spezif. Schwerkraft x 10°®
m2 (a2>x b2%) x 10°®
12

Jz2 (kge m?) =

V22728 Sl 0B 6 L

Z: (Drehpunkt)

i )-qt:

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

R1 : Abstand der Schwerkraftsmitte von A zum Offnen/SchlieBen-Drehpunkt des Greiffingers (mm)
R2 : Abstand der Schwerkraftsmitte von B zum Offnen/SchlieBen-Drehpunkt des Greiffingers (mm)

J (kgem?) = (Jz1 +m1R12x 10°) + (Jz2 + m2 R2*> x 10°°)

Modell Zulassiges Tragheitsmoment J (kg-m?) Anndherndes Gewicht m (kg)
RCP2-GRLS 1.5x10™ 0.07
RCP4-GRLM 6.0x10™ 0.15
RCP4-GRLL 1.3x107 0.25
RCP4-GRLW 3.0x10° 0.4




Ermittlung der auf den Greiffinger wirkenden duBeren Krafte.

[1] Zuldssiges Lastdrehmoment T

Uberpriifung, ob das auf den Greiffinger wirkende Lastdrehmoment gleich oder
geringer als das maximal zuldssige Lastdrehmoment ist. Das Lastdrehmoment
errechnet sich aus den Gewichten von Greiffinger und Werkstiick wie folgt:

m1 : Werkstiickgewicht (kg)

R1 : Abstand der Schwerkraftsmitte des Werkstiicks zum Offnen/SchlieBen-Drehpunkt des Greiffingers (mm)
m2 : Greiffingergewicht (kg)

R2 : Abstand der Schwerkraftsmitte des Greiffingers zum Offnen/SchlieBen-Drehpunkt des Greiffingers (mm)
g Gravitationsbeschleunigung (9.8 m/s)

T=(W1 xR1x10%) + (W2 x R2 x 10”) + (weiteres Lastdrehmoment)
=(m1gxR1x10% +(m2 g x R2 x 10?) + (weiteres Lastdrehmoment)

W1

W2

R2

R1

Z : (Drehpunkt)

* Die beim Drehen des Greifers wéhrend des Aufnehmens des Werkstiicks erzeugte Zentrifugalkraft oder die bei der Beschleunigung/Verzégerung der Achse wéhrend der horizon-
talen Bewegung entstehende Tragheitskraft ist ebenfalls Bestandteil des auf den Greiffinger wirkenden Lastdrehmoments. Jede angreifende Kraft ist nun zum Drehmoment zur
Berechnung des Gesamtdrehmoments zu addieren und zu Gberpriifen, ob das Gesamtdrehmoment gleich oder geringer als das maximal zuléssige Lastdrehmoment ist.

Modell Maximal zulassiges Lastdrehmoment T (N-m)
RCP2-GRLS 0.05
RCP4-GRLM 0.35
RCP4-GRLL 0.70
RCP4-GRLW 1.50

[2] Zulassige Axialkraft F

Uberpriifung, ob die Axialkraft der die Greiffinger 6ffnenden/schlieBenden
Achse gleich oder geringer als die zuldssige Last ist.

F = W1 + W2 + (weitere Axialkraft)
= m1 g+ m2 g + (weitere Axialkraft) F
Modell Zulassige Axialkraft F (N)
RCP2-GRLS 15
RCP4-GRLM 20
RCP4-GRLL 25
RCP4-GRLW 30
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P con-cA

Positionier- / Pulstreiber- / Feldnetzwerk-Typ | 1

( Positioniersteuerung der CON-Serie fiir RCP2/RCP4-Greifer )

Typen
RoboCylinder Positioniersteuerung PowerCon 150 <PCON-CA>
||
AuBlenansicht
FeIdnetzwerktyp (¥) Mechatrolink noch ohne CE-Konformitét.
— PIR[OF]/ M - —_— — ©
E/A-Typ Positionier-| Pulstreiber-| pevicener> | CC-Link CompoNet DY |MIMEHTCU | EerCAT ™ | pynornorip i%%%%g
Typ Typ
DeviceNet CC-Link PROFIBUS | CompoNet | MECHATROLINK | EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET
Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation |Spezifikation(*) Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation
E/A-Code NP/PN | PLN/PLP DV CcC PR CN ML EC EP PRT
Inkremental-Spezifikation O @) O O O @) O @) @) O
Mit Absolut-
Batterie @) = @) @) @) @) @) @) @) @)
Einfach- | it Absolut-
Absolut-  Batterie-Einheit © - © © © © © © © ©
Spezifikation | ghne Absolut-
Batterie @) = O @) @) @) @) @) O O

8-Achs-Positionier- / Feldnetzwerk-Typ

)

( Positioniersteuerung der SEP-Serie fiir RCP2/RCP4-Greifer

Typen
Typ C
E/A-Code NP PN DV CcC PR CN ML EC EP PRT
Bezeichnun PEA Spezifikation| PEA Spezifikation|  DeviceNet (C-Link PROFIBUS-DP CompoNet | MECHATROLINK | EtherCAT EtherNet/IP PROFINET
9 (NPN-Typ) (PNP-Typ) Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation(*) | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation
(*) Mechatrolink noch ohne CE-Konformitat.
Ruispanies * Die Abbildung zeigt die PEA-Spezifikation.
Je nach E/A-Code @ndert sich der PEA-Anschluss bzw.
Anschluss fiir die Feldnetzwerk-Steckverbindung.
Betrieb iiber Digital-Sianal Betrieb Uber jede der obigen Feldnetzwerk-Verbindungen. Als Steuerungsmethoden stehen zur
Beschreibung €trieb uber Digitar-signale Verfligung entweder serielle Kommunikation via PEA-Spezifikation oder direkte Datentibertrageung
von der SPS - T .
von Verfahrposition, Geschwindigkeit und Beschleunigung.
Anzahl Positionen| 3 Positionen per Achse 256 Positionen per Achse (keine Obergrenze bei Dateniibertagung im Direkt-Modus)

29



Standard- / Staubschutz-Positionier-Typ (C/CW)

( 3-Punkt-Steuerung der SEP-Serie fiir RCD-Greifer

)

Modellbezeichnung fiir Steuerung

DSEP

Serie

L]

Typ

Standard
Staubgeschiitzt

Burstenloser
DC-Motor, 2.5 W

3

Motor-Typ

| — L1 — [T — [
Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabellinge Spannungsversorgung
ﬂ‘mental | NPN ohne Kabel DC24V |
PNP 2m (Standard)

1) con-cA

Positionier- / Pulstreiber- / Feldnetzwerk-Typ

( Positioniersteuerung der CON-Serie fiir RCD-Greifer

3m

Typen
RoboCylinder Positioniersteuerung <DCON-CA>
FeIdnetzwerktyp (¥) Mechatrolink noch ohne CE-Konformitat.
= AREEN°| — — 4 %&ﬁ%vg(@
E/A-Typ PEA- Pulstreiber- Dem CI:‘lfﬂk Com [EPRCHTEUN) EtherCAT. > Eﬂrm
T T
P P DeviceNet CC-Link | PROFIBUS-DP| CompoNet | Mechatrolink| EtherCAT | EtherNet/IP | PROFINET-IO
Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation |Spezifikation (*)| Spezifikation | Spezifikation | Spezifikation
E/A-Code NP/PN | PLN/PLP DV CcC PR CN ML EC EP PRT
Inkremental-Spezifikation ©) ©) ©) ©) ©) O O @) @) @)
Modellbezeichnung fiir Steuerung
DCON — CA — [ ] 1 —| | — | | — o — [ ]
Serie Typ Motor-Typ  Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabellange Spannungs- Montage-
versorgung vorgabe
(@,\| Standard-Typ | ohne Kabel (0]
2m
PP 3m
2.5W-Motor PEA-Sperzifikation (NPN)
(bilrstenloser DC-Motor) PEA-Spezifikation (PNP) 5m
N * Bei den Feldnetzwerk-Typen
Pulstreiber-Spez. (NPN) wird ,0" (kein Kabel) fir die
PuIstreiber-Spez. (PNP) E/A-Kabelldnge gesetzt.

DeviceNet Netzwerk-Spez.

CC-Link Netzwerk-Spez.

PROFIBUS-DP Netzwerk-Spez.

CompoNet Netzwerk-Spez.

MECHATROLINK Netzwerk-Spez. (*)

EtherCAT Netzwerk-Spez.

Ethernet/IP Netzwerk-Spez.
PROFINET-I0 Netzwerk-Spez.

* Mechatrolink noch ohne CE-Konformitét.

Befestigungsgewinde

Hutschienenmontage
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RCP2/RCP4/RCD-Serie
Vertikal-Greifer-Typ

Katalog-Nr. 0514-D BUREAU VERITAS
Certification

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

1A1

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



