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Langhub-Greifer RCP6(S)-GRST



Langer Hub und hohe Greifkraft

Langhub-Greifer - ideal zum Fassen großer Werkstücke

Lange Hubwege mit hoher Biegestei�gkeit
Ein Langhub-Typ mit einem max. Ö�nen/Schließen-Verfahrweg von 260 mm (130 mm pro Seite).1.

Baureihenversion mit integrierter Steuerung verfügbar
Alle Modelle sind für separate Standardsteuerung (RCP6) oder mit integrierter Steuerung (RCP6S) wählbar.4.

Vorteile der
integrierten
Steuerung

· Kleineres Steuerungspanel.
· Einfache Kabelverlegung.

Standardmäßig mit batterielosem Absolut-Enkoder ausgerüstet
Weil die Home-Position selbst bei wiederholtem Ein-Aus-Schalten der Stromversorgung
gespeichert bleibt, ist keine Referenzpunktfahrt mehr notwendig.
Mit Greifen des Werkstücks kann direkt zum nächsten Schritt übergangen werden.

3.

Höchste Greifkraft bis zu 440 N
Die Greifkraft kann dem Werkstück entsprechend eingestellt werden.2.

RCP6-GRST6

RCP6-GRST7

100 200 300 400 500
Greifkraft (N)

Steigung 8 Steigung 2

Maximales
Auskragungsmaß
400 mm

Maximales
Auskragungsmaß
400 mm

Mc: 229 N

Mb: 115 N

Max. Greifbreite 1200 mm

Ma: 115 N

155 N

440 N

* Greifkraft pro Schlittenseite

1

Batterieloser Absolut-Enkoder

 

                    



Produktübersicht

Referenzseite

Wiederholgenauig-
keit [mm]

Max. Greifkraft [N]

Max. Ö�nen/Schließen-
Geschwindigkeit [mm/s]

Antriebsspindel-
Steigung [mm]

Ö�nen/Schließen-
Hub [mm]

55 (pro Seite)

180 (pro Seite)

8

155 (pro Seite)

45 (pro Seite)

2

170 (pro Seite)

8

440 (pro Seite)

45 (pro Seite)

2

55 (pro Seite)

180 (pro Seite)

8

155 (pro Seite)

45 (pro Seite)

2

170 (pro Seite)

180 (pro Seite) 
(Hinweis)

180 (pro Seite) 
(Hinweis)

8

440 (pro Seite)

45 (pro Seite)

2

Modell

Motorbauform

Abbildung

Gerader Motor

RCP6(S)-GRST6C RCP6(S)-GRST7C RCP6(S)-GRST6R RCP6(S)-GRST7R

180/230 210/260 180/230

±0.01

210/260

Seitmotor

S. 3 S. 6 S. 9 S. 11

RCP6 
RCP6S 

Baureihe

WA
Typ Encoder-

Typ 
Motor-

Typ 
Steigung Hub Passende

Steuerungen (RCP6)
E/A-Typ
(RCP6S)

Kabellänge Optionen

Modellbezeichnungen

SS

SR

NM

MR

ML

MJF

CJO

CJB

CJL

CJR

CJT

B

Schlittenabstandshalter

Schlittenroller-Spezi�kation

Umgekehrte Referenzposition

Abgewinkelter Motor rechts

Abgewinkelter Motor links

Fingeraufsatz-Montagevorrichtung

Kabelausgang seitlich

Kabelausgang unten

Kabelausgang links

Kabelausgang rechts

Kabelausgang oben

Bremse

P5

P3

PCON-CB/CGB
PCON-CYB/PLB/POB*
MCON-C/CG
MCON-LC/LCG*
MSEL-PC/PG

RCM-P6PC*
RCON*

260

230

210

180

260 mm
 (130 mm pro Seite)

230 mm
 (115 mm pro Seite)

210 mm
 (105 mm pro Seite)

180 mm
 (90 mm pro Seite)

WA Batterielos-Absolut

56P

42P

56-Schrittmotor

42-Schrittmotor

RCP6S

RCP6

Eingebaute Steuerung

Separate Steuerung

GRST7R

GRST6R

GRST7C

GRST6C Achsbreite: 58 mm
Motor mit Kupplung

Achsbreite: 70 mm
Motor mit Kupplung

Achsbreite: 58 mm
Motor abgewinkelt

Achsbreite: 70 mm
Motor abgewinkelt

8

2

8 mm
(Gleitspindel)

2 mm
(Gleitspindel) SE SEA-Typ

R

X

M

S

P

N

Roboter-
kabel

Spezi�z.
Länge

5 m

3 m

1 m

Kein Kabel

*Bald erhältlich

(Hinweise)
• Bei Auswahl der RCP6-Baureihe (für Achsbetrieb mit externer Steuerung) ist ein Code für die vorgesehene Steuerung,
  bei Auswahl der RCP6S-Baureihe (mit in die Achse integrierter Steuerung) ist ein Code für den E/A-Typ (SEA) anzugeben.
• Der Auswahlbereich für Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp.
  Nähere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.

(Hinweis) 140 mm/s pro Seite bei einer Umgebungstemperatur von 5°C oder darunter

2



RCP6  RoboCylinder

3   RCP6(S)-GRST6C 

RCP6(S)-GRST6C
  Modell-

spezi�ka-
tionen

 
  

Slim  
Slide 
Type

2-Finger 
Gripper

42P:  42 Größe
Schrittmotor

 WA:  Batterielos-
Absolut

 N: Kein Kabel
 P: 1 m
 S: 3 m
 M: 5 m
X:  Spezi�zierte Länge
R: Roboterkabel

[RCP6]

[RCP6]

Für weitere Optionen
siehe Tabelle unten.

 

180: 180mm 8: 8 mm  
2: 2 mm

 
 

Modellspezi�kation

  Einstellung der Greifkraft

P3:  PCON 
MCON 
MSEL

P5:
 
RCM-P6PC
(bald erhältlich)

(90 mm
per Seite)

230: 230mm
(115 mm
per Seite)

[RCP6S]
SE: SEA-Typ

Allgemeine Spezi�kationen

Hub und max. Ö�nen/Schließen-Geschwindigkeit       (Einheit: mm/s)

 Kabellängen

Speziallängen

Roboterkabel

Typ Kabelcode

Standard
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)

* Bitte kontaktieren Sie IAI für weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

42PWAGRST6C
OptionenKabellängePassende

Steuerung
HubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

24 V
Pulse

Motor

Body Width  

66 
 mm

2-Finger
Greifer

24 V
Schritt-
motor

±10μm
Standard

Batterie-
los-

Absolut
Gerade

Bauform

Achsbreite  

58 
mm

Gleit-
Typ

RCP6: Separate Steuerung
RCP6S: Eingebaute Steuerung

(1)  Die maximale Ö�nen/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 an
der Schlittenober�äche (Greifpunktabstand: 0 mm, Überhang 0 imm).

(3) Die max. Beschleunigung/Verzögerung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

(4) Für die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von ±25 % F.S.
      (über den gesamten Arbeitsbereich).
(5) Für die zulässige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der

Referenzwert bei max. 300 mm.
(6)  Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am

Werkstück selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion.

  

 Optionen

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung oben CJT Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 17

Name Code Seite

 

Kabelaustrittsrichtung unten CJB Siehe S. 17
Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF Siehe S. 17
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Schlittenroller-Spezi�kation SR Siehe S. 18

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Wiederholgenauigkeit ±0.01 mm

Spiel Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Leerweg Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Linearführung Direktwirkender endloser Umlauftyp
Zulässiges statisches Lastmoment Ma: 48 N·m   Mb: 69 N·m   Mc: 103 N·m 
Zulässiges dynam. Lastmoment (Hinweis) Ma: 11 N·m   Mb: 16 N·m   Mc: 24 N·m
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend) 
Schutzart IP20
Schwingungsfestigkeit für max. 100 Hz: 4.9 m/s²
Produktkonformität CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung

Ma 
(Kippen)

Mb 
(Gieren)

Mc 
(Wanken)

 Schlittentyp-
Lastmoment-
Richtungen 

Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 30 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
* Für die Abstände L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.

Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null für L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Grei�ngerkräfte.

Steigung 8 Steigung 2
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260

210

160

110

L2

L1

Hub
Steigung (mm)

180 
(mm)

230 
(mm)

8 180
2 45

Bezeichnung Beschreibung
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2

Gri�
Max. Greifkraft (N) 110 (55 pro Seite) 310 (155 pro Seite)
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5

Geschwindigkeit,
Beschleunigung/
Verzögerung

Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 (pro Seite) 45 (pro Seite)
Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite)
Max. Beschleunigung/Verzögerung (G) 0.3 0.3

Bremse (Option)
Bremsspezi�kation Stromlos betätigte elektromagnetische Bremse
Bremshaltekraft (kgf) 5.5 −

Ö�nen/Schließen-
Hub

Min. Hubweg (mm) 180 (90 pro Seite) 180 (90 pro Seite)
Max. Hubweg (mm) 230 (115 pro Seite) 230 (115 pro Seite)

(Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fällt je nach Betriebs-
                   und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbezüglich an IAI.

   
 

Einfach
Staub-

geschützt

O�set-Referenzposition für die
Berechnung der zuläss. Momente
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punkte



RCP6  RoboCylinder

 RCP6(S)-GRST6C   4

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.robocylinder.eu
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

 RCP6-GRST6C

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die
     umgebenden Teile nicht berühren.
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

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

32 3

Z

Z

Sicherstellung
von min. 100

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

(* Pfeil-
ansicht
von V)

ø3.5 Nippel- 
durchmesser

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

112.5 (ohne Bremse)
152 (mit Bremse)A

L

8110 29.5
J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

47

2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 6

2 × 4-M5, Tiefe 10

11013

3 3 2

M.E. *1 S.E.

40

60
50

32±0.02

Home

31 (Passungstoleranz ± 0,02)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

Ö�nen/Schließen-Schraube

O�set-Referenzposition
für die Berechnung
der zuläss. Momente

ø8.5 Bohrung

46

62
.5

 
Sc

hl
itt

en
-

ko
p�

äc
he

17.5
28.5

57
38.5

58

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

16
.5

Rahmenmontage�äche

58
42

2533
61

(1
.5

)

5
28

B

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

9

100 FF 100

5050 100100

Langloch Langloch P

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 5.5 vom Rahmenboden

8-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 10)

8-ø4.5 Bohrung,
ø8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
(von der Rückseite)

32(CJT,CJB)
31(CJL,CJR)

CJT 
Oben

CJB 
Unten

CJL 
Links

CJR 
Rechts

2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

31
(C

JT
,C

JB
)

32
(C

JL
,C

JR
)

Nicht ver-
fügbar bei
CJR-Option

Nicht verfügbar
bei CJL-Option

28

25

(15.7)

(1
6.

2)

(43.3)

Kabelsteckverbindung

2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

ø8
ø4.5

4.
9 4.

5
5.

5(0.5)

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

5

(R)

4
+0

.0
12

0
Ti

ef
e 

5.
5 

vo
m

Ra
hm

en
bo

de
n

Kabelaustrittsrichtung (Option)

Detailansicht von P
Details Langloch

M.E. *1

V

 Abmessungen pro Hub
Hub 180 230

L
Ohne Bremse 573 623

Mit Bremse 612.5 662.5
A 460.5 510.5
B 422 472
F 75 100
J 213 238

 Gewicht pro Hub
Hub 180 230

Gewicht
(kg)

 RCP6
Ohne Bremse 3.2 3.4

Mit Bremse 3.4 3.6



RCP6  RoboCylinder

5   RCP6(S)-GRST6C 

 RCP6S-GRST6C

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die
     umgebenden Teile nicht berühren.
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

Z

Z

ø3.5 Nippel-
durchmesser

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

Ö�nen/Schließen-Schraube
O�set-Referenzposition
für die Berechnung
der zuläss. Momente

ø8.5 Bohrung

46

62
.5

 
Sc

hl
itt

en
-

ko
p�

äc
he

17.5
28.5

57
38.5

58

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

16
.5

Rahmenmontage�äche

5
28

B
J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

9

100 FF 100

5050 100100

Langloch Langloch P

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 5.5 vom Rahmenboden

8-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 10)

8-ø4.5 Bohrung,
ø8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
(von der Rückseite)

150.5 (ohne Bremse)
190 (mit Bremse)A

L

8
110 29.5

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

47

2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 6
2 × 4-M5, Tiefe 10

11013

3 3 2
2 3

M.E. *1 S.E.

40

60
350

32±0.02

V

Home

31 (Passungstoleranz ± 0,02)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

(16.6)

(1
5.

3)

(30)

Kabelsteckverbindung

ø8
ø4.5

4.
9 4.

5
5.

5(0.5)

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

5

(R)

4
+0

.0
12

0
Ti

ef
e 

5.
5 

vo
m

Ra
hm

en
bo

de
n

29.4(CJT,CJB)
26(CJL,CJR)

CJT 
Oben

CJB 
Unten

CJL 
Links

CJR 
Rechts

Nicht verfügbar
bei CJL-Option

2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

Nicht verfügbar
bei CJR-Option

20

Kabelaustrittsrichtung (Option)

Status-LED

M.E. *1

16
58

4
24

9.5

Teaching-Anschluss
2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

Steckbuchse für
Stromversorgung
und E/A-Kabel

20
.1

21
5061

(1
.5

)

Detailansicht von P
Details Langloch

4

21

26
(C

JT
,C

JB
)

29
.4

(C
JL

,C
JR

)

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 180 230

L
Ohne Bremse 611 661
Mit Bremse 650.5 700.5

A 460.5 510.5
B 422 472
F 75 100
J 213 238

 Gewicht pro Hub
Hub 180 230

Gewicht
(kg)

 RCP6S
Ohne Bremse 3.3 3.5
Mit Bremse 3.5 3.7

Die Achsen auf diesen Seiten können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Bezeichnung  
Steuerungs-Betriebsarten

Referenzseite
Position Puls-

treiber Programm
Netzwerk    E/A-Typ-Auswahl *

DV CC CIE PR CN ML ML3 EC EP PRT SSN ECM

MCON-C/CG 8
24 VDC

- - -   -   - 
***


***


***


***


***


***

   256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 - -    -   - -    - - 256

MSEL-PC/PG 4 Einphasig
100~230 VAC

  - -    -  - - -    - - 30000

PCON-CB/CGB 1
24 VDC


E/A-Typ-

Auswahl **


E/A-Typ-

Auswahl **
-   -      - - 512  

(768 bei Netzwerk-Spez.)

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze) 1


Steuerungstyp-

Auswahl **


Steuerungstyp-

Auswahl **
- - - - - - - - - - - - - 64

RCM-P6PC
(Coming soon) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

RCON
(erscheint in Kürze) 16 24 VDC - - -    - - -    - - 128  

*    Netzwerk-Abkürzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Pro�bus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-III | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Pro�net-IO | SSN - SSCNET III/H | ECM - EtherCAT Motion
**  Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAI.     *** Noch nicht in Europa erhältlich. Für weitere Informationen wenden Sie sich an IAI.

Passende Steuerungen

Siehe RCON-Prospekt
oder -Betriebshandbuch.

Sicherstellung
von min. 100

(* Pfeil-
ansicht
von V)

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

Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.
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RCP6(S)-GRST7C   6

(Hinweis) Wert in < > gilt bei einer Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter.
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RCP6(S)-GRST7C
  Modell-

spezi�ka-
tionen

 
  

Slim  
Slide 
Type

2-Finger 
Gripper

56P:  56 Größe
Schrittmotor

 WA:  Batterielos-
Absolut

 N: Kein Kabel
 P: 1 m
 S: 3 m
 M: 5 m
X:  Spezi�zierte Länge
R: Roboterkabel

[RCP6]

[RCP6]

Für weitere Optionen
siehe Tabelle unten.

 

210: 210mm 8: 8 mm  
2: 2 mm

 
 

Modellspezi�kation

  Einstellung der Greifkraft

P3:  PCON 
MCON 
MSEL

P5:
 
RCM-P6PC
(bald erhältlich)

(105 mm
per Seite)

260: 260mm
(130 mm
per Seite)

[RCP6S]
SE: SEA-Typ

Allgemeine Spezi�kationen

Hub und max. Ö�nen/Schließen-Geschwindigkeit       (Einheit: mm/s)

 Kabellängen

Speziallängen

Roboterkabel

Typ Kabelcode

Standard
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)

* Bitte kontaktieren Sie IAI für weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

56PWAGRST7C
OptionenKabellängePassende

Steuerung
HubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

24 V
Pulse

Motor

Body Width  

66 
 mm

2-Finger
Greifer

24 V
Schritt-
motor

±10μm
Standard

Batterie-
los-

Absolut
Gerade

Bauform

Achsbreite  

70 
mm

Gleit-
Typ

RCP6: Separate Steuerung
RCP6S: Eingebaute Steuerung

(1)  Die maximale Ö�nen/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 an
der Schlittenober�äche (Greifpunktabstand: 0 mm, Überhang 0 imm).

(3) Die max. Beschleunigung/Verzögerung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

(4) Für die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von ±25 % F.S.
      (über den gesamten Arbeitsbereich).
(5) Für die zulässige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der

Referenzwert bei max. 400 mm.
(6)  Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am

Werkstück selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion.

 Optionen

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung oben CJT Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 17

Name Code Seite

 

Kabelaustrittsrichtung unten CJB Siehe S. 17
Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF Siehe S. 17
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Schlittenroller-Spezi�kation SR Siehe S. 18

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Wiederholgenauigkeit ±0.01 mm

Spiel Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Leerweg Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Linearführung Direktwirkender endloser Umlauftyp
Zulässiges statisches Lastmoment Ma: 115 N·m   Mb: 115 N·m   Mc: 229 N·m 
Zulässiges dynam. Lastmoment (Hinweis) Ma: 44 N·m   Mb: 44 N·m   Mc: 89 N·m
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend) 
Schutzart IP20
Schwingungsfestigkeit für max. 100 Hz: 4.9 m/s²
Produktkonformität CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung

Ma 
(Kippen)

Mb 
(Gieren)

Mc 
(Wanken)

 Schlittentyp-
Lastmoment-
Richtungen 

Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
* Für die Abstände L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.

Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null für L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Grei�ngerkräfte.

Steigung 8 Steigung 2

L2

L1

Hub
Steigung (mm)

210 
(mm)

260 
(mm)

8 180 <140>
2 45

Bezeichnung Beschreibung
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2

Gri�
Max. Greifkraft (N) 340 (170 pro Seite) 880 (440 pro Seite)
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5

Geschwindigkeit,
Beschleunigung/
Verzögerung

Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 <140> (pro Seite) 45 (pro Seite)
Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite)
Max. Beschleunigung/Verzögerung (G) 0.3 0.3

Bremse (Option)
Bremsspezi�kation Stromlos betätigte elektromagnetische Bremse
Bremshaltekraft (kgf) 17 −

Ö�nen/Schließen-
Hub

Min. Hubweg (mm) 210 (105 pro Seite) 210 (105 pro Seite)
Max. Hubweg (mm) 260 (130 pro Seite) 260 (130 pro Seite)

(Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fällt je nach Betriebs-
                   und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbezüglich an IAI.

   
 

Einfach
Staub-

geschützt

O�set-Referenzposition für die
Berechnung der zuläss. Momente

Horizontal

Auf Seite

An Decke
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l

P

U KN
T 

Auswahl-
punkte

Stromgrenzwert (%)

G
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ifk
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 (N

)

Stromgrenzwert (%)

G
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ifk
ra

ft
 (N

)

< >: Bei einer Umgebungstempe-
         ratur von 5 °C oder darunter.
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 RCP6-GRST7C

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die
     umgebenden Teile nicht berühren.
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

Z

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 6 vom
Rahmenboden

Sicherstellung
von min. 100

140 (ohne Bremse)
190 (mit Bremse)

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

A

233

13

L

130 55130 4

2 3
S.E.M.E. *1

3
M.E. *1

V

65
42±0.02

80
Home

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

ø3.5 Nippel-
durchmesser 

39 (Passungstoleranz ± 0,02)
(66.5)
48

Auf Störungen durch das auf dem Schlitten
montierte Werkstück ist zu achten

2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 10

2 × 4-M5, Tiefe 10

42
68

73
35

.5
21

2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

1
Rahmenmontage�äche

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B) 51.5

68
70

26.5
34

Ö�nen/
Schließen-Schraube

O�set-Referenz-
position für die
Berechnung der
zuläss. Momente

ø8.5
Bohrung

(5
.5

)

67
.5

 
Sc

hl
itt

en
-

ko
p�

äc
he

48
19

.5

8-ø6 Bohrung,
ø9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5
(von der Rückseite)

P
Z

12-M5 Bohrung (Einschraubtiefe: 10)
LanglochLangloch

40 37

50100

100

100

F F

CC

B

50

100

9

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

(15.7)

(1
6.

2)

(43.3)

Kabelsteckverbindung

ø9.5
ø6

5.
3

5.
5

5.
5

(1)

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

32(CJT,CJB)
31(CJL,CJR)

CJT 
Oben

CJB 
Unten

CJL 
Links

CJR 
Rechts

2-M3, Tiefe6 
(für Erdungsanschluss)

31
(C

JT
,C

JB
)

32
(C

JL
,C

JR
)24

25

Kabelaustrittsrichtung (Option)

5

(R)

4
+0

.0
12

0
Ti

ef
e 

6 
vo

m
Ra

hm
en

bo
de

n

Detailansicht von P
Details Langloch

48

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 210 260

L
Ohne Bremse 692 742
Mit Bremse 742 792

A 552 602
B 488 538
C 50 100
F 75 100
J 244 269

 Gewicht pro Hub
Hub 210 260

Gewicht
(kg)

 RCP6
Ohne Bremse 5.4 5.6

Mit Bremse 5.8 6.0

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.robocylinder.eu
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

(* Pfeil-
ansicht
von V)

Nicht ver-
fügbar bei
CJR-Option

Nicht verfügbar
bei CJL-Option

M.E.: Mechanischer
          Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
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 RCP6S-GRST7C

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die
     umgebenden Teile nicht berühren.
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

Z

165 (ohne Bremse)
215 (mit Bremse)

Status-LED

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

A

233

13

L

130 55130 4

2 3
S.E.M.E. *1

3
M.E. *1

V

65
42±0.02

80
Home

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

ø3.5 Nippel-
durchmesser

39 (Passungstoleranz ± 0,02) (66.5)
48

Auf Störungen durch das auf dem Schlitten
montierte Werkstück ist zu achten

2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 10
2 × 4-M5, Tiefe 10

40
16.5

68

73
38

.5

17
.5

18
.5

2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

1

51.5
68
70

26.5
34

Ö�nen/
Schließen-Schraube

(5
.5

)

67
.5

Sc
hl

itt
en

-
ko

p�
äc

he

48
19

.5

P
Z

12-M5 Bohrung (Einschraubtiefe: 10)
LanglochLangloch

37 40

50100

100

100

F F

20CC

B

50

100

9

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

Kabelsteckverbindung

ø9.5
ø6

5.
3

5.
5

5.
5

(1)

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

CJL 
Links

CJR 
Rechts

2-M3, Tiefe 6 
(für Erdungsanschluss)

Nicht ver-
fügbar bei
CJR-Option

Nicht ver-
fügbar bei
CJL-Option

48

Steckbuchse für
Stromversorgung
und E/A-Kabel

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 6 vom
Rahmenboden

8-ø6 Bohrung,
ø9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5
(von der Rückseite)

5

(R)

4
+0

.0
12

0
Ti

ef
e 

6 
vo

m
Ra

hm
en

bo
de

n

Detailansicht von P
Details Langloch

29.4(CJT,CJB)
26(CJL,CJR)

CJT
Oben

CJB 
Unten

Kabelaustrittsrichtung (Option)

26
(C

JT
,C

JB
)

29
.4

(C
JL

,C
JR

)

18
.5

(16.6)

(1
5.

3)

(30)

Teaching-Anschluss

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 210 260

L
Ohne Bremse 717 767
Mit Bremse 767 817

A 552 602
B 488 538
C 50 100
F 75 100
J 244 269

 Gewicht pro Hub
Hub 210 260

Gewicht
(kg)

 RCP6S
Ohne Bremse 5.5 5.8

Mit Bremse 6,0 6.2

ø8.5
Bohrung

O�set-Referenz-
position für die
Berechnung der
zuläss. Momente

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

Rahmenmontage�äche

Sicherstellung
von min. 100

(* Pfeil-
ansicht
von V)

Die Achsen auf diesen Seiten können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Bezeichnung  
Steuerungs-Betriebsarten

Referenzseite
Position Puls-

treiber Programm
Netzwerk    E/A-Typ-Auswahl *

DV CC CIE PR CN ML ML3 EC EP PRT SSN ECM

MCON-C/CG 8
24 VDC

- - -   -   - 
***


***


***


***


***


***

   256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 - -    -   - -    - - 256

MSEL-PC/PG 4 Einphasig
100~230 VAC

  - -    -  - - -    - - 30000

PCON-CB/CGB 1
24 VDC


E/A-Typ-

Auswahl **


E/A-Typ-

Auswahl **
-   -      - - 512  

(768 bei Netzwerk-Spez.)

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze) 1


Steuerungstyp-

Auswahl **


Steuerungstyp-

Auswahl **
- - - - - - - - - - - - - 64

RCM-P6PC
(Coming soon) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

RCON
(erscheint in Kürze) 16 24 VDC - - -    - - -    - - 128  

*    Netzwerk-Abkürzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Pro�bus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-III | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Pro�net-IO | SSN - SSCNET III/H | ECM - EtherCAT Motion
**  Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAI.     *** Noch nicht in Europa erhältlich. Für weitere Informationen wenden Sie sich an IAI.

Passende Steuerungen

Siehe RCON-Prospekt
oder -Betriebshandbuch.

Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.

M.E.: Mechanischer
          Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
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RCP6(S)-GRST6R
  Modell-

spezi�ka-
tionen

 
  

2-Finger 
Gripper

42P:  42 Größe
Schrittmotor

 WA:  Batterielos-
Absolut

 N: Kein Kabel
 P: 1 m
 S: 3 m
 M: 5 m
X:  Spezi�zierte Länge
R: Roboterkabel

[RCP6]

[RCP6]

Für weitere Optionen
siehe Tabelle unten.

 

180: 180mm 8: 8 mm  
2: 2 mm

 
 

Modellspezi�kation

  Einstellung der Greifkraft

P3:  PCON 
MCON 
MSEL

P5:
 
RCM-P6PC
(bald erhältlich)

(90 mm
per Seite)

230: 230mm
(115 mm
per Seite)

[RCP6S]
SE: SEA-Typ

Allgemeine Spezi�kationen

Hub und max. Ö�nen/Schließen-Geschwindigkeit       (Einheit: mm/s)

 Kabellängen

Speziallängen

Roboterkabel

Typ Kabelcode

Standard
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)

* Bitte kontaktieren Sie IAI für weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

42PWAGRST6C
OptionenKabellängePassende

Steuerung
HubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

24 V
Pulse

Motor

2-Finger
Greifer

24 V
Schritt-
motor

±10μm
Standard

Batterie-
los-

Absolut

Gleit-
Typ

RCP6: Separate Steuerung
RCP6S: Eingebaute Steuerung

(1)  Die maximale Ö�nen/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 an
der Schlittenober�äche (Greifpunktabstand: 0 mm, Überhang 0 imm).

(3) Die max. Beschleunigung/Verzögerung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

(4) Für die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von ±25 % F.S.
      (über den gesamten Arbeitsbereich).
(5) Für die zulässige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der

Referenzwert bei max. 300 mm.
(6)  Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am

Werkstück selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion.

  

 Optionen

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Wiederholgenauigkeit ±0.01 mm

Spiel Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Leerweg Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Linearführung Direktwirkender endloser Umlauftyp
Zulässiges statisches Lastmoment Ma: 48 N·m   Mb: 69 N·m   Mc: 103 N·m 
Zulässiges dynam. Lastmoment (Hinweis) Ma: 11 N·m   Mb: 16 N·m   Mc: 24 N·m
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend) 
Schutzart IP20
Schwingungsfestigkeit für max. 100 Hz: 4.9 m/s²
Produktkonformität CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung

Ma 
(Kippen)

Mb 
(Gieren)

Mc 
(Wanken)

 Schlittentyp-
Lastmoment-
Richtungen 

Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 30 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
* Für die Abstände L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.

Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null für L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Grei�ngerkräfte.

Steigung 8 Steigung 2

30

10 20

120

100

80

60

40

20

0
30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%)

50

70

90

110

G
re

ifk
ra

ft
 (N

)

10 20

320

280

240

200

160

120

80

40

0
30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%)

310

G
re

ifk
ra

ft
 (N

)

260

210

160

110

L2

L1

Hub
Steigung (mm)

180 
(mm)

230 
(mm)

8 180
2 45

Bezeichnung Beschreibung
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2

Gri�
Max. Greifkraft (N) 110 (55 pro Seite) 310 (155 pro Seite)
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5

Geschwindigkeit,
Beschleunigung/
Verzögerung

Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 (pro Seite) 45 (pro Seite)
Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite)
Max. Beschleunigung/Verzögerung (G) 0.3 0.3

Bremse (Option)
Bremsspezi�kation Stromlos betätigte elektromagnetische Bremse
Bremshaltekraft (kgf) 5.5 −

Ö�nen/Schließen-
Hub

Min. Hubweg (mm) 180 (90 pro Seite) 180 (90 pro Seite)
Max. Hubweg (mm) 230 (115 pro Seite) 230 (115 pro Seite)

(Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fällt je nach Betriebs-
                   und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbezüglich an IAI.

   
 

Einfach
Staub-

geschützt

O�set-Referenzposition für die
Berechnung der zuläss. Momente

Horizontal

Auf Seite

An Decke

Ve
rti

ka
l

P

U KN
T 

Auswahl-
punkte

* Achsbreite ohne
   Breite des seitlich
   montierten
   Motors

Side-mounted 
Motor

Seitmotor-
Bauform

Achsbreite  

　58* 
mm

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung seitlich CJO Siehe S. 17
Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF Siehe S. 17
Abgewinkelter Motor links (Hinweis) ML Siehe S. 18

Name Code Seite
Abgewinkelter Motor rechts (Hinweis) MR Siehe S. 18
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Schlittenroller-Spezi�kation SR Siehe S. 18

(Hinweis) Eine Option für die Links- oder Rechtslage des Seitmotors ist immer anzugegeben.
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Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.robocylinder.eu
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

 RCP6-GRST6R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht berühren.
*  Bei Befestigung der Achse über die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen.
*  Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML).
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

ø3.5 Nippel- 
durchmesser

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

27.5A

L

8
110 12

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

47

2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 6

2 × 4-M5, 
Tiefe 10

11013

3 3 2

M.E. *1 S.E.

40

60
50

32±0.02

V

Home

31 (Passungstoleranz ± 0,02)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

Ö�nen/Schließen-Schraube

ø8.5 Bohrung

46

62
.5

 
Sc
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itt

en
-

ko
p�
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he

61

335

21

28.5
17.5

38.5
57
58

117
58(1)

(1
.5

)

16
.5

45

45

10
.5

28

B
J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

9

100 FF 100

5050 100100

Langloch Langloch
P

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 5.5 vom Rahmenboden

8-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 10)

8-ø4.5 Bohrung,
ø8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
(von der Rückseite)

CJO 
Seitlich

33

(16.2)

(1
5.

7)

(43.3)

Kabelsteckverbindung

4-M6, Tiefe 12

ø8

14.5

ø4.5

4.
9 4.

5

(0.5) 5.
5

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

Kabelaustrittsrichtung (Option)

3 2

Z

M3, Tiefe 4 
(für Erdungsanschluss)

48.5 (Abgewinkelter Motor links)
17.5 (Abgewinkelter Motor rechts)

193.1 (mit und ohne Bremse)

3
M.E. *1

Z

5

(R)

4
+0

.0
12

0
Ti

ef
e 

5.
5 

vo
m
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hm

en
bo
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n

Detailansicht von P
Details Langloch

129(64)

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 180 230

L
Ohne Bremse

470.5 520.5
Mit Bremse

A 443 493
B 422 472
F 75 100
J 213 238

 Gewicht pro Hub
Hub 180 230

Gewicht
(kg)

 RCP6
Ohne Bremse 3.5 3.6

Mit Bremse 3.5 3.7

O�set-Referenzposition
für die Berechnung
der zuläss. Momente

(* Pfeil-
ansicht
von V)

Sicherstellung
von min. 100

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

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

Rahmenmontage�äche
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 RCP6S-GRST6R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht berühren.
*  Bei Befestigung der Achse über die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen.
*  Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML).
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

ø3.5 Nippel-
durchmesser

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

27.5A

L

47

2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 6
J (Ö�nen/Schließen-Mitte)2 × 4-M5, 

Tiefe 10

8
110 1211013

3

M.E. *1 S.E.

40

60
50

32±0.02

31 (Passungstoleranz ± 0,02)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

Ö�nen/Schließen-Schraube

O�set-Referenzposition
für die Berechnung
der zuläss. Momenteø8.5 Bohrung

46

62
.5

 
Sc

hl
itt

en
-

ko
p�

äc
he

61

335

21

28.5
17.5

38.5
57
58

117
58(1)

(1
.5

)

16
.5

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

Rahmenmontage�äche

45

45 10
.533

28

B
J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

9

100 FF 100

5050 100100

Langloch Langloch P

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 5.5 vom Rahmenboden

8-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 10)

8-ø4.5 Bohrung,
ø8 Flachsenkung, Tiefe 4.5
(von der Rückseite)

CJO 
Seitlich

33

(15.3)

(1
6.

6)

(30)

Kabelsteckverbindung

4-M6, Tiefe 12

ø8

16

ø4.5

4.
9 4.

5

(0.5) 5.
5

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

Kabelaustrittsrichtung (Option)

3 2
32

Z

M3, Tiefe 4 
(für Erdungsanschluss)

48.5 (Abgewinkelter Motor links)
17.5 (Abgewinkelter Motor rechts)

250.3 (mit und ohne Bremse)

3
Home M.E. *1

Z

168.2
212

(82.1)

Teaching-Anschluss

Status-LED

V

5

(R)

4
+0

.0
12

0
Ti

ef
e 

5.
5 

vo
m

Ra
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Detailansicht von P
Details Langloch

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 180 230

L
Ohne Bremse

470.5 520.5
Mit Bremse

A 443 493
B 422 472
F 75 100
J 213 238

 Gewicht pro Hub
Hub 180 230

Gewicht
(kg)

 RCP6S
Ohne Bremse 3.6 3.8

Mit Bremse 3.7 3.8

Sicherstellung
von min. 100

(* Pfeil-
ansicht
von V)

Die Achsen auf diesen Seiten können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Bezeichnung  
Steuerungs-Betriebsarten

Referenzseite
Position Puls-

treiber Programm
Netzwerk    E/A-Typ-Auswahl *

DV CC CIE PR CN ML ML3 EC EP PRT SSN ECM

MCON-C/CG 8
24 VDC

- - -   -   - 
***


***


***


***


***


***

   256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 - -    -   - -    - - 256

MSEL-PC/PG 4 Einphasig
100~230 VAC

  - -    -  - - -    - - 30000

PCON-CB/CGB 1
24 VDC


E/A-Typ-

Auswahl **


E/A-Typ-

Auswahl **
-   -      - - 512  

(768 bei Netzwerk-Spez.)

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze) 1


Steuerungstyp-

Auswahl **


Steuerungstyp-

Auswahl **
- - - - - - - - - - - - - 64

RCM-P6PC
(Coming soon) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

RCON
(erscheint in Kürze) 16 24 VDC - - -    - - -    - - 128  

*    Netzwerk-Abkürzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Pro�bus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-III | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Pro�net-IO | SSN - SSCNET III/H | ECM - EtherCAT Motion
**  Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAI.     *** Noch nicht in Europa erhältlich. Für weitere Informationen wenden Sie sich an IAI.

Passende Steuerungen

Siehe RCON-Prospekt
oder -Betriebshandbuch.

Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.

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



RCP6  RoboCylinder

(Hinweis) Wert in < > gilt bei einer Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter.
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RCP6(S)-GRST7R
  Modell-

spezi�ka-
tionen

 
  

2-Finger 
Gripper

56P:  56 Größe
Schrittmotor

 WA:  Batterielos-
Absolut

 N: Kein Kabel
 P: 1 m
 S: 3 m
 M: 5 m
X:  Spezi�zierte Länge
R: Roboterkabel

[RCP6]

[RCP6]

Für weitere Optionen
siehe Tabelle unten.

 

210: 210mm 8: 8 mm  
2: 2 mm

 
 

Modellspezi�kation

  Einstellung der Greifkraft

P3:  PCON 
MCON 
MSEL

P5:
 
RCM-P6PC
(bald erhältlich)

(105 mm
per Seite)

260: 260mm
(130 mm
per Seite)

[RCP6S]
SE: SEA-Typ

Allgemeine Spezi�kationen

Hub und max. Ö�nen/Schließen-Geschwindigkeit       (Einheit: mm/s)

 Kabellängen

Speziallängen

Roboterkabel

Typ Kabelcode

Standard
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)

* Bitte kontaktieren Sie IAI für weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

56PWAGRST7R
OptionenKabellängePassende

Steuerung
HubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

24 V
Pulse

Motor

2-Finger
Greifer

24 V
Schritt-
motor

±10μm
Standard

Batterie-
los-

Absolut

Gleit-
Typ

RCP6: Separate Steuerung
RCP6S: Eingebaute Steuerung

(1)  Die maximale Ö�nen/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 an
der Schlittenober�äche (Greifpunktabstand: 0 mm, Überhang 0 imm).

(3) Die max. Beschleunigung/Verzögerung während der Bewegung beträgt 0,3 G.

(4) Für die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von ±25 % F.S.
      (über den gesamten Arbeitsbereich).
(5) Für die zulässige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der

Referenzwert bei max. 400 mm.
(6)  Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am

Werkstück selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion.

 Optionen

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Wiederholgenauigkeit ±0.01 mm

Spiel Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Leerweg Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Linearführung Direktwirkender endloser Umlauftyp
Zulässiges statisches Lastmoment Ma: 115 N·m   Mb: 115 N·m   Mc: 229 N·m 
Zulässiges dynam. Lastmoment (Hinweis) Ma: 44 N·m   Mb: 44 N·m   Mc: 89 N·m
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend) 
Schutzart IP20
Schwingungsfestigkeit für max. 100 Hz: 4.9 m/s²
Produktkonformität CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung

Ma 
(Kippen)

Mb 
(Gieren)

Mc 
(Wanken)

 Schlittentyp-
Lastmoment-
Richtungen 

Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
* Für die Abstände L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.

Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null für L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Grei�ngerkräfte.

Steigung 8 Steigung 2

L2

L1

Hub
Steigung (mm)

210 
(mm)

260 
(mm)

8 180 <140>
2 45

Bezeichnung Beschreibung
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2

Gri�
Max. Greifkraft (N) 340 (170 pro Seite) 880 (440 pro Seite)
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5

Geschwindigkeit,
Beschleunigung/
Verzögerung

Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 <140> (pro Seite) 45 (pro Seite)
Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite)
Max. Beschleunigung/Verzögerung (G) 0.3 0.3

Bremse (Option)
Bremsspezi�kation Stromlos betätigte elektromagnetische Bremse
Bremshaltekraft (kgf) 17 −

Ö�nen/Schließen-
Hub

Min. Hubweg (mm) 210 (105 pro Seite) 210 (105 pro Seite)
Max. Hubweg (mm) 260 (130 pro Seite) 260 (130 pro Seite)

(Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fällt je nach Betriebs-
                   und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbezüglich an IAI.

   
 

Einfach
Staub-

geschützt

O�set-Referenzposition für die
Berechnung der zuläss. Momente

Horizontal

Auf Seite

An Decke

Ve
rti

ka
l

P

U KN
T 

Auswahl-
punkte

Stromgrenzwert (%)

G
re

ifk
ra

ft
 (N

)

Stromgrenzwert (%)

G
re

ifk
ra

ft
 (N

)

< >: Bei einer Umgebungstempe-
         ratur von 5 °C oder darunter.

RCP6(S)-GRST7R   12

Side-mounted 
Motor

Seitmotor-
Bauform

Achsbreite  

　70* 
mm

* Achsbreite ohne
   Breite des seitlich
   montierten
   Motors

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung seitlich CJO Siehe S. 17
Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF Siehe S. 17
Abgewinkelter Motor links (Hinweis) ML Siehe S. 18

(Hinweis) Eine Option für die Links- oder Rechtslage des Seitmotors ist immer anzugegeben.

 

 

Schlittenabstandshalter  SS Siehe S. 18

MR
NM
SR

Name Code Seite
Abgewinkelter Motor rechts (Hinweis) Siehe S. 18
Umgekehrte Referenzposition Siehe S. 18
Schlittenroller-Spezi�kation Siehe S. 18
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Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind über unsere Webseite downloadbar.

www.robocylinder.eu
2D

CAD
2D

CAD
3D

CAD
3D

CAD

 RCP6-GRST7R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht berühren.
*  Bei Befestigung der Achse über die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen.
*  Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML).
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

P

Z

Z

V

ø3.5 Nippel-
durchmesser 

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

A

L

38130 4

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)
2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 10

2 × 4-M5, Tiefe 10

13013

80
65

42±0.02

39 (Passungstoleranz ± 0,02)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

Ö�nen/
Schließen-Schraube

O�set-Referenzposition für die
Berechnung der zuläss. Momente

ø8.5
Bohrung

(2
)

48

67
.5

 
Sc

hl
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-
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p�
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he

35
.5 69

.5

1.
5

70
68 19.3

143
72(1)

19
.5

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

Rahmenmontage�äche

55

55 8

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

40 37

Langloch Langloch

3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 6 vom Rahmenboden

12-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 10)

8-ø6 Bohrung,
ø9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5
(von der Rückseite)

CJO 
Seitlich

35
.5

(16.2)

(1
5.

7)

(43.3)

Kabelsteckverbindung

4-M8, Tiefe 16

15.2

ø9.5
ø6

5.
3 5.

5
5.

5

(1)

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

5
(R)

4
+0

.0
12

0
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Kabelaustrittsrichtung (Option)

Detailansicht von P
Details Langloch

M3, Tiefe 4 
(für Erdungsanschluss) 51 (Abgewinkelter Motor links)

20 (Abgewinkelter Motor rechts)

249.9 (mit und ohne Bremse)

(3
5.

5)

32.5

Sicherstellung
von min. 100

3
Home M.E. *1

Auf Störungen durch das auf dem Schlitten
montierte Werkstück ist zu achten

48

48

(67)

2 3

2 3
S.E.M.E. *1

3

51.5

26.5
34

164.7(85.2)

100

100

100

F F

CC

B

05 05

100

9

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 210 260

L
Ohne Bremse

567.5 617.5
Mit Bremse

A 535 585
B 488 538
C 50 100
F 75 100
J 244 269

 Gewicht pro Hub
Hub 210 260

Gewicht
(kg)

 RCP6
Ohne Bremse 6.0 6.2

Mit Bremse 6.1 6.3

(* Pfeil-
ansicht
von V)

M.E.: Mechanischer
          Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
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 RCP6S-GRST7R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht berühren.
*  Bei Befestigung der Achse über die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen.
*  Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML).
*  Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

Z

Z

P

ø3.5 Nippel-
durchmesser

Schmiernippel für Führung
(auch gegenüberliegend)

A

L

38130 4

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)
2 x 4-ø5 H7 Passloch, Tiefe 10

2 × 4-M5, Tiefe 10

13013

80
65

42±0.02

39 (Passungstoleranz ± 0,02)

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
Geschlossene Seite: 10
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)

Ö�nen/Schließen-Schraube
O�set-Referenzposition
für die Berechnung
der zuläss. Momente

ø8.5 Bohrung

48

(2
)

67
.5

 
Sc

hl
itt

en
-

ko
p�

äc
he

35
.5 69

.5

1.
5

(1)

19
.5

Referenz�äche
(Abmessungsbereich B)

Rahmenmontage�äche

55

55 8

J (Ö�nen/Schließen-Mitte)

Langloch Langloch
3-ø4 H7 Passloch,
Tiefe 6 vom Rahmenboden

12-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 10)

8-ø6 Bohrung,
ø9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5
(von der Rückseite)

CJO 
Seitlich

35
.5

4-M8, Tiefe 16

16

ø9.5
ø6

5.
3 5.

5
5.

5

(1)

Querschnitt von Z-Z
Details Flachsenkungen

an Rahmenmontage�äche

5
(R)

4
+0

.0
12

0
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e 
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m
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Kabelaustrittsrichtung (Option)

Detailansicht von P
Details Langloch

51 (Abgewinkelter Motor links)
20 ((Abgewinkelter Motor rechts)

286.9 (mit und ohne Bremse)

(3
5.

5)

32.5

3
Home M.E. *1

Auf Störungen durch das auf dem Schlitten
montierte Werkstück ist zu achten

48

48

(67)

2 3

2 3
S.E.M.E. *1

3

26.5
34

201.7

35
.5

244.8

(85.2)

V

M3, Tiefe 4 
(für Erdungsanschluss)

Teaching-Anschluss

Status-LED

(15.3)

(1
6.

6)

(30)

Kabelsteckverbindung

18

143

51.5
68
70

72
37 40

100

F F

CC

B

05 05

100 100

9

100

* Pfeilansicht von V
Schmieranschluss

 Abmessungen pro Hub
Hub 210 260

L
Ohne Bremse

567.5 617.5
Mit Bremse

A 535 585
B 488 538
C 50 100
F 75 100
J 244 269

 Gewicht pro Hub
Hub 210 260

Gewicht
(kg)

 RCP6S
Ohne Bremse 6.1 6.3

Mit Bremse 6,2 6.4

(* Pfeil-
ansicht
von V)

Sicherstellung
von min. 100

Die Achsen auf diesen Seiten können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Bezeichnung  
Steuerungs-Betriebsarten

Referenzseite
Position Puls-

treiber Programm
Netzwerk    E/A-Typ-Auswahl *

DV CC CIE PR CN ML ML3 EC EP PRT SSN ECM

MCON-C/CG 8
24 VDC

- - -   -   - 
***


***


***


***


***


***

   256

MCON-LC/LCG
(erscheint in Kürze) 6 - -    -   - -    - - 256

MSEL-PC/PG 4 Einphasig
100~230 VAC

  - -    -  - - -    - - 30000

PCON-CB/CGB 1
24 VDC


E/A-Typ-

Auswahl **


E/A-Typ-

Auswahl **
-   -      - - 512  

(768 bei Netzwerk-Spez.)

PCON-CYB/PLB/POB
(erscheint in Kürze) 1


Steuerungstyp-

Auswahl **


Steuerungstyp-

Auswahl **
- - - - - - - - - - - - - 64

RCM-P6PC
(Coming soon) 1 Ist innerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768

RCON
(erscheint in Kürze) 16 24 VDC - - -    - - -    - - 128  

*    Netzwerk-Abkürzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Pro�bus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-III | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Pro�net-IO | SSN - SSCNET III/H | ECM - EtherCAT Motion
**  Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAI.     *** Noch nicht in Europa erhältlich. Für weitere Informationen wenden Sie sich an IAI.

Passende Steuerungen

Siehe RCON-Prospekt
oder -Betriebshandbuch.

Ansicht
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Eingangs-
spannung

Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Siehe das
entsprechende

Prospekt
oder

Betriebs-
handbuch.

Siehe RCP6S-Feldnetz-
werk-Betriebshandbuch.

M.E.: Mechanischer
          Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
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Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal

zulässigen Werkstückgewichts.

Step 1

Festlegung der auf
die Grei�nger

wirkenden externen Kräfte.

Step 3

Bestimmung des
Greifpunkt-Abstandes.

Step 2

Even if the gripping point distance is within the limit range, keep it as small and lightweight as 
possible.
If the �ngers are long and large, or if the mass is large, inertial force and bending moment during 
opening and closing may worsen the performance and adversely a�ect the guide section.

Slide type

Schritt 1

Schritt 3

Schritt 2

Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte eine so kompakt und leicht wie mögliche Achse gewählt werden.
Sind die Grei�nger lang und groß oder das Werkstückgewicht schwer, können Trägheitskräfte sowie Biegemomente, die beim Ö�nen/Schließen
auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Führung zu stark belasten.

Schlittentyp

Greifer-Auswahlverfahren

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des maximal
zulässigen Werkstückgewichts.

Schritt 1

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 Grei�nger  
µ:  Koe�zient der statischen Reibung zwischen dem Grei�nger-

       aufsatz und Werkstück  
m:  Werkstückgewicht (kg) 
g:  Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s²) 

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

F μ > W
m g
μ

F >

m g
μ

F > × 2 (Sicherheitsfaktor)

m g
0.1~0.2

F > × 2  = (10~20) × m g

Liegt der Reibungskoe�zient µ zwischen 0,1 und 0,2, 
gilt die folgende Gleichung: 

Normales Transportieren

Werkstücke, die hoher Beschleunigung/Verzögerung bzw. Stoßeinwirkung beim Transport unterliegen.
Zusätzlich zur Schwerkraft kann eine starke Trägheitskraft auf das Werkstück wirken.
In diesem Fall ist ein geeignetes Modell bei einem erhöhten Sicherheitsfaktor zu wählen. 

* Steigt  der  statische  Reibungskoe�zient, 
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. 

Unter Berücksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft wie folgt:

Bei hoher Beschleunigung/Verzögerung bzw. 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  

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes. Schritt 2

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



Referenzdaten

Einschaltdauer

Die Einschaltdauer (Dauerlauf-Prozentrate) bildet die aktive Betriebszeit der Achse
in jedem Arbeitszyklus ab.
Die Achse kann mit einer Einschaltdauer von 100 % betrieben werden.

Referenzdaten   16

Lastan-
gri�spunkt

Greifer-Auswahlverfahren

Zulässiges Lastmoment
Berechnung von Ma und Mc mit L1 sowie Mb mit L2. Überprüfung, ob die auf jeden
Grei�nger wirkenden Momente geringer als das max. zulässige Lastmoment sind.

Zulässige vertikale Last  

Überprüfung, ob die auf jeden Grei�nger wirkende vertikale Last
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 Grei�nger einwirkt, geringer als die
berechnete zulässige Last F (N) ist (entsprechend des jeweils kleineren L1 oder L2).

*  Der oben dargestellte Lastangri�spunkt definiert die Position, an der die  
Last am Grei�nger 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. 

*  Die Gewichte von Grei�nger 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.

Wenn auf jeden einzelnen Grei�nger ein Lastmoment wirkt, muss die zulässige
externe Kraft die Bedingungen der unten angegebenen Gleichung erfüllen:  

Prüfung der auf die Grei�nger wirkenden äußeren Kräfte. 

115
48.5
Ma

1400
1080RCP6(S)-GRST6

RCP6(S)-GRST7

Model
Maximum allowable load moment (N·m)Allowable vertical load 

F (N)

115
69.3
Mb

229
103
Mc

1. Die genannten zulässigen Werte gelten im statischen Zustand.
2. Die zulässigen Werte beziehen sich auf den Einzel-Greiffinger.

115

Ma

1400
RCP6(S)-GRST6
RCP6(S)-GRST7

Modell
Maximal zulässiges Lastmoment (N·m)Zulässige vertikale Last

F (N)

115

Mb

229

Mc

Ma

Mb

Mc

Reaktionskraft beim Werkstückzugri�

L2

L1

a

b

c

O�set-Referenzposition
des zuläss. Lastmoments

D: Einschaltdauer
TM: Betriebszeit

  (einschließlich
  Schubbetrieb)

TR: Stillstandszeit

Ein Arbeitszyklus

Geschwin-
digkeit

Beschleu-
nigungs-
bereich

Verzöge-
rungs-

bereich

Konstantgeschwin-
digkeitsbereich

ZeitHaltbereich

[Einschaltdauer]
Die Einschaltdauer gibt den prozentualen aktiven
Nutzungsgrad der Achse für einen Arbeitszyklus an.

D =                        X 100 (%)
TM

TM + TR

Betriebszeit T M Stillstandszeit TR



Optionen

Geänderte Kabelaustrittsrichtung

Die Lage des Kabelausgangs am Motorgehäuse der Achse wird geändert in oben, unten, links oder rechts.Beschreibung

Optionscode CJT / CJR / CJL / CJB / CJO

RCP6 Serie Modelloptionen
Bremse

Beschreibung

Optionscode B Einsetzbare Modelle Alle Modelle
Bremse für vertikal eingebaute Achsen, um ein Absinken des Schlittens bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb zu verhindern.
Jedoch kann die Greifkraft am Werkstück nicht gleichwertig mit der Selbsthaltfunktion der Bremse aufrecht erhalten werden.
* Die Selbsthaltfunkion für eine Spindelsteigung von 2 mm kann bei Vibration oder Stoßeinwirkung eventuell versagen.
   Die Bremsoption ist auszuwählen bei Umgebungseinsätzen, wo Schwingungen oder Aufpralle auf die Einheit übertragen werden können.

Einsetzbare Modelle Alle Modelle

Fingeraufsatz-Montagevorrichtung

Werkstückträger, der als Fingeraufsatz auf dem Schlitten montiert ist.Beschreibung

Optionscode MJF

M6x50 0.1 A A

25 27.5

81.581.5

27.5

(80)

Zylinderstift
ø6h7x12

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +115
Geschlossene Seite: 115
(max. Arbeitsbereich 109 bis Hub +121)

* Eingestellter Wert für die Parallelität ab Werk

(70)

25
56

(6
7.

5)
(5

8)

(1
2)

47
11 15

20

4-M8 Bohrung

2-ø5 H7 Passloch, Tiefe 6
(auch auf der Gegenseite)

RCP6(S)-GRST7C/GRST7R
Modell-Nr: RCP6-MJF-GRST7

25

(58)

56

M6x50

0.1 A A

25 27.5

75.5

27.5
(80)

71.5

Zylinderstift 
ø6h7x12

Ö�nen/Schließen-Mitte bei
Hub 180: 213, Hub 230: 238

Ö�nen/Schließen-Mitte bei
Hub 210: 244, Hub 260: 269

O�ene Seite (Referenzpunkt): Hub +95
Geschlossene Seite: 95
(max. Arbeitsbereich 89 bis Hub +101)

* Eingestellter Wert für die Parallelität ab Werk

(6
2.

5)
(5

8)

(1
2)

47
11 15

20

4-M8 Bohrung

2-ø5 H7 Passloch, Tiefe 6
(auch auf der Gegenseite)

RCP6(S)-GRST6C/GRST6R
Modell-Nr: RCP6-MJF-GRST6

Einsetzbare Modelle Alle Modelle

17   Optionen

Gekuppelter
Motortyp

Abgewinkelter Motortyp

* Ansicht von hinten auf
   die Achse (Motorseite)

* Ansicht von vorne auf die Achse

Kabel nach oben
(Optionscode: CJT)

Kabel
nach links
(Options-
code: CJL)

Kabel nach unten
(Optionscode: CJB)

Kabel nach
rechts

(Options-
code: CJR)

Kabel zur
Seite

(Options-
code: CJO)



Optionen

Seitmotor-Montageposition

Beschreibung Die Einbauposition des Seitmotors kann spezifziert werden. Jeweils von der Motorseite der
Achse aus gesehen steht ML für eine Ausrichtung nach links und MR nach rechts.

Optionscode ML / MR 
Achs-

Hauptteil
L 

(LINKS)
R 

(RECHTS)

Einsetzbare Modelle RCP6(S)-GRSTR

Umgekehrte Referenzposition

Die normale Referenzposition be�ndet sich auf der Seite bei geö�neter Stellung, aber wahlweise kann diese Position auf die
Seite bei geschlossener Stellung gelegt werden, um z.B. andere Kon�gurationen beim Gerätelayout zu ermöglichen.
(Zu beachten ist, dass nach Auslieferung der Achse diese für ein Reset an IAI zurückzusenden ist).

Beschreibung

Optionscode NM Einsetzbare Modelle Alle Modelle

Schlittenabstandshalter

Zwischenplatte zum Anheben der Oberseite des Schlittens, sodass dessen Positionshöhe die des Motors überragt. Beschreibung

Optionscode SS

67.5

69.5

10
105
85

60
2 x 2-ø5 H7 Passloch, Tiefe 8

2 x 4-M5 Bohrung
(Einschraubtiefe: 9 mm)

39 (Passlöcher, Abweichung: ±0.02)(77.5)

(8)

Für RCP6(S)-GRST7R
Modell-Nr: RCP6-SS-GRST7

Einsetzbare Modelle RCP6(S)-GRST7R

Einsetzbare Modelle Alle Modelle

Schlittenroller

Änderung des Konstruktionsaufbaus der Standard-Schlittenausführung auf Wälzrollenlager wie beim Reinraumtyp.Beschreibung

Optionscode SR

Optionen   18



IAI Industrie r oboter GmbH 
Ober der Röth 4 

D-658 2 4 Schwalb a ch / Frankfurt  
Deutschland

T el.:+49- 6 1 96-8895-0 
Fax:+49- 6 1 96-8895- 2 4 

E-Mail:  info@IAI-GmbH.de 
Inte r net:  http://ww w .IAI-GmbH.de 

IAI America, Inc.  
2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 

IAI (Shanghai) Co., Ltd
Shanghai Jiahua Business Center A8-303, 808,
Hongqiao Rd., Shanghai 200030, China 
Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992 

IAI CORPORATION
577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0103 Japan
Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192 

IAI Robot (Thailand) Co., Ltd
825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand
Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAI, das IAI-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
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