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Langer Hub und hohe Greifkraft

Langhub-Greifer - ideal zum Fassen grofBer Werkstiicke

’I Lange Hubwege mit hoher Biegesteifigkeit

Ein Langhub-Typ mit einem max. Offnen/SchlieBen-Verfahrweg von 260 mm (130 mm pro Seite).

Maximales
Auskragungsmaf
400 mm

Mc: 229 N

Mb: 115N

s Maximales
Auskragungsmald
: 400 mm

Hochste Greifkraft bis zu 440 N

o Die Greifkraft kann dem Werkstlick entsprechend eingestellt werden.

* Greifkraft pro Schlittenseite Steigung 8 Steigung 2

RCP6-GRST6
RCP6-GRST7

100 200 300 400 500
Greifkraft (N)

@ Batterieloser Absolut-Enkoder
7~ -

3 StandardmaBig mit batterielosem Absolut-Enkoder ausgeriistet

y S Keine Batterie, Wartung,
" o - . Referenzfahrt mehr.
Weil die Home-Position selbst bei wiederholtem Ein-Aus-Schalten der Stromversorgung \"_ Kei:Z:::"Z:m'l"::m:mal_hkmr_
gespeichert bleibt, ist keine Referenzpunktfahrt mehr notwendig.

Mit Greifen des Werkstiicks kann direkt zum nachsten Schritt Gibergangen werden.

4 Baureihenversion mit integrierter Steuerung verfiigbar
e Alle Modelle sind fiir separate Standardsteuerung (RCP6) oder mit integrierter Steuerung (RCP6S) wahlbar.

Vorteile der
integrierten
Steuerung

- Kleineres Steuerungspanel.
- Einfache Kabelverlegung.



Produktiibersicht

Motorbauform Gerader Motor Seitmotor
Modell RCP6(S)-GRST6C RCP6(S)-GRST7C RCP6(S)-GRST6R RCP6(S)-GRST7R
Abbildung

Offnen/SchlieBen-

Hub [mm] 180/230 210/260 180/230 210/260
Antriebsspindel-
Steigung [mm] 8 2 8 2 8 2 8 2
Max. Offnen/SchlieBen- ) ) . ) ) . ) :
Geschwindigkeit [mm/s] 180 (pro Seite)| 45 (pro Seite) | 180 (Eﬁrrslesijnte) 45 (pro Seite) | 180 (pro Seite) | 45 (pro Seite) [ 180 (E'[rsvgslte) 45 (pro Seite)
Max. Greifkraft [N] 55 (pro Seite) | 155 (pro Seite)| 170 (pro Seite) | 440 (pro Seite) | 55 (pro Seite) |155 (pro Seite) | 170 (pro Seite) | 440 (pro Seite)
Wllederholgenawg— +0.01
keit [mm]
Referenzseite S.3 S.6 S.9 S. 11
(Hinweis) 140 mm/s pro Seite bei einer Umgebungstemperatur von 5°C oder darunter
Modellbezeichnungen
ROP6 [ -wa- - - -1 - -]
Rc PBS Typ Encoder- Motor- Steigung Hub Passende E/A-Typ Kabelldnge Optionen
Baureihe Typ Typ Steuerungen (RCP6)  (RCP6S)

WA Batterielos-Absolut

2mm
(Gleitspindel)

8 mm
(Gleitspindel)

Separate Steuerung

180 mm
(90 mm pro Seite)

Eingebaute Steuerung

210 mm

4200-Schrittmotor (105 mm pro Seite)

560-Schrittmotor

230 mm
(115 mm pro Seite)

260 mm
Achsbreite: 58 mm (130 mm pro Seite)

Motor mit Kupplung

GRST6C

Achsbreite: 70 mm

il Motor mit Kupplung

Achsbreite: 58 mm
Motor abgewinkelt

GRST6R

Achsbreite: 70 mm

R Motor abgewinkelt

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

2 SEA-Typ

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

RCM-P6PC*
RCON*

*Bald erhaltlich

Kein Kabel

Spezifiz.
Lange

Roboter-
kabel

Bremse

Kabelausgang oben

Kabelausgang rechts

Kabelausgang links

Kabelausgang unten

Kabelausgang seitlich

Fingeraufsatz-Montagevorrichtung

Abgewinkelter Motor links

Abgewinkelter Motor rechts

Umgekehrte Referenzposition

Schlittenroller-Spezifikation

Schlittenabstandshalter




RC P6 RoboCylinder

Einfach i | Achsbreite

Staub-
eschiitzt Greifer Gerade | 58
S Bauform mm

"hema [ -GRST6C— WA — 42P — [ |- [ - [J - [1 -[J

tionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp ~—  Steigung — Hub = Passende = Kabellinge — Optionen
Steuerung
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- ~ 42P: 4200 GroBe 8:8mm 180: 180mm P3: PCON N: Kein Kabel Fur weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut Schrittmotor 2:2mm p(eglpsrtre‘irt't‘e) [RCPEl \JCON P:1m siehe Tabelle unten.
230: 230mm (it S13m
115 mm M:5m

30T ba) faeindiich)
per Seite) ald erhaltlich)  Xm: Spezifizierte Lange
e SEATYP ROC: Roboterkabel

[: M Einstellung der Greifkraft
ROHS Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 30 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
= *Fir die Abstande L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.
= Offset-Referenzposition fiir die
— 3 Berechnung der zuliss. Momente
)
==n An Decke
Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fir L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Greiffingerkrafte.
Steigung 8 Steigung 2
120 320 3107
100 " 280 -
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 260
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 90 . 240 /
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger an 2% £ 200 29/
der Schlittenoberflache (Greifpunktabstand: 0 mm, Uberhang 0 imm). & 60 0 & 160 160
(3) Die max. Beschleunigung/Verzégerung wihrend der Bewegung betragt 0,3 G. % 50 % —
(4) Fur die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von +25 % F.S. % 40 3 120 110 ¥
(Uiber den gesamten Arbeitsbereich). 30 80
(5) Fur die zuldssige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der 20
Referenzwert bei max. 300 mm. 40
(6) Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am 0 0
Werkstuck selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb 10 20 30 40 50 60 70 80 10 20 30 40 50 60 70 80
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion. Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
Modellspezifikation i (Einheit: mm
Bezeichnung Beschreibung Hub 180 ‘ 230
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2 Steigung (mm) (mm) (mm)
Griff Max. Greifkraft (N) 110 (55 pro Seite) | 310 (155 pro Seite) 8 180
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5 2 45
Geschwindigkeit, | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 (pro Seite) 45 (pro Seite)
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite) Allgemeine Spezifikationen
‘erzogerung Max. Beschletunlgl'.nngNerzogerung Q) 0.3“ : .0.3 Bezeichnung Beschreibung
Bremse (Option) Bremsspezifikation Stromlos betatigte elektromagnetische Bremse Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Brémshaltekraft (kgf) 55 - - - Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Offnen/SchlieBen- | Min. Hubweg (mm) 180 (90 pro Selt(e) 180 (90 pro Sel.te) Spiel Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Hub Max. Hubweg (mm) 230 (115 pro Seite) | 230 (115 pro Seite) piel Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite
Nermea Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Kabellingen 9 Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite
Linearfiihrung Direktwirkender endloser Umlauftyp
Typ Kabelcode Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 48 N-m Mb: 69 N-m Mc: 103 N-m
PO Zuldssiges dynam. Lastmoment (Hinweis) | Ma: 11 N-m Mb: 16 N-m Mc: 24 N'm
(1m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Standard S 3m)
M Schutzart 1P20
X0(65m) S0 Schwingungsfestigkeit fiir max. 100 Hz: 4.9 m/s
Spezialls X1 () = X15 (@0} Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
peziallangen TG (11m) ~ 50 (15m) Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
()= (20m) Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) TR " - -
RO (4m) ~ RO5 (5m) (Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs-
und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbeziiglich an IAI.
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m) Schlittentyp-
R16 (16m) ~ R20 (20m) Lastmoment-
%R . . .. . . Richtungen Ma Mb Mc
Bitte kontaktieren Sie IAl fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. (Kippen) (Gieren) Wanken)
D
Name Code Seite Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 17 Kabelaustrittsrichtung unten CJB Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 17 Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF SieheS. 17
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 17 Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 17 Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 18

3 RCP6(S)-GRST6C



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. i 3D
www.robocylinder.eu ; GAI* D)

M RCP6-GRST6C

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

Sicherstellung

M.E.: Mechanischer
Endpunkt

L von min. 100 S.E.: Hub-Endpunkt
112.5 (ohne Bremse)
A 152 (mit Bremse)
. o — Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10 8
3.5 Nippel- Schmiernippel fir Fiihrung 13 110 Geschlossene Seite: 10 110 295
durchmesser (auch gegeniiberliegend) (max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16) [ 5ftnenSchiieBen-Mitte)
3 60
1 50
 Pfel o
Gl | el
von
V
* Pfeilansicht von V H
Schmieranschluss B =R i el 1
©] @
= B3 ¢ B3 P ¢ BS Blo
31 (Passungstoleranz + 0,02) LL,
2% 4-M5, Tiefe 10 Kabelsteckverbindung
2 x 4-85 H7 Passloch, Tiefe 6
8.5 Bohrung Offnen/SchlieBen-Schraube . 23
Offset-Referenzposition ; ‘—]
° fiir die Berechnung | ( )
£ der zuldss. My B L CUIT
n £ 89 -
AEET) o o r—
) > | G | =Ql e
T t 11285 i f 2-M3, Tiefe 6
3 T 175 w (fiir Erdungsanschluss)
Referenzfliche 385
ichB)/ | ~ 57
Rahmenmontageflache / 58 s
o
4.5
o D "
b . 7
8-04.5 Bohrung, / 7777 Il’/
loch 8-M5 Bohrung 08 Flachsenkung, Tiefe 4.5 //4“//&///4“/4
3_'94 H7 Passloch, (Einschraubtiefe: 10) Z  (von der Riickseite)
c Tiefe 5.5 vom Rat bod
3}
§ E Langloch Langloch P o
.28 f " Querschnitt von Z-Z
582 KT M N + __+ 3 ‘ Details Flachsenkungen
T = = = = = = ‘ an Rahmenmontagefliche
100 50 50 100 lez
32(CJT,CIB)
" . F 100 100 F
Deta|l§n5|cht von P J (Offnen/schiieRen- Mitee) 31CLCR)
Details Langloch 9 5 Nicht verfiigbar 2:M3, Tiefe 6
bei CJL-Option :l: (fiir Erdungsanschluss)
[1]
i 9 ©)
X
" A3
Nicht ver- olg
figbar bei =2
CR-Option 2| &
P RN
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 180 230
L Ohne Bremse 573 623
Mit Bremse 612.5 662.5
A 2605 5105 B Gewicht pro Hub
B 422 472 Hub 180 230
F 75 100 Gewicht RCP6 Ohne Bremse 32 34
J 213 238 (kg) Mit Bremse 34 3.6

RCP6(S)-GRST6C



RC P6 RoboCylinder

B RCP6S-GRST6C

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

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

Sicherstellung
L vonmin. 100

150.5 (ohne Bremse)
A 190 (mit Bremse)
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10 8
13 110 Geschlossene Seite: 10 110 295,
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)
3.5 Nippel- Schmiernippel fir Fiihrung
durchmesser (auch gegentiberliegend) J (Offnen/SchlieBen-Mitte)
{3 60
[ 1 50 3.1
32:00 e T me=
]
\LV Status-LED
* Pfeilansicht von V
? W == ¢ Em : 5 b
Schmieranschluss s 1 X e
==
l EHeEm — R o B
47
31 (Passungstoleranz + 0,02)
2x 4-MS, Tiefe 10 Kabelsteckverbindung
2 x 4-@5 H7 Passloch, Tiefe 6
58
28.5 Bohrung Offnen/SchlieBen-Schraube . %—4“—6:1 95
@ .
Offset-Referenzposition = D
} fiir die Berechnung R
L2 == ( )
55|l F N/ ) der zulsss. Momente weee= £
SE £ N Z Slo p Teaching-Anschluss
\o§ S - ¥ a f 0 —i 3 2-M3, Tiefe 6
= 2| ¢ ¢ : o fiir Erd hi
7 17T 285 V\T ] (fiir Erdungsanschluss)
© 1 LI h7s S Steckbuchse fiir
Referenzfléche 385 Stromversorgun
(Abmessungsbereich B)/ |/ =57 und E/A-Kabel
5 58
he
28
o NIk
2 "'
8-04.5 Bohrung, 757 /
8-M5 Bohrung 08 Flachsenkung, Tiefe 4.5 ////Aﬂ////A///AII 7
3-04 H7 Passloch, (Einschraubtiefe: 10) Z  (von der Riickseite)
c Tiefe 5.5 vom Rahmenboden
§ 8 Langloch Langloch 3 o .
e & Querschnitt von Z-Z
I — .
tek B3 + & E3 2= ¥ Details Flachsenkungen
$°g %
=& — - - = - - r an Rahmenmontageflache
100 50 50 100 Lez
. . F 100 100 F 29.4(CJT,CJB)
Detailansicht von P J (Offnen/SchlieBen-Mitte) 26ALCR)
Details Langloch 9 B 2-M3, Tiefe 6
4l (fur Erdungsanschluss)
Nit?ht verfﬂgbar Nicht verfiigbar
bei CJL-Option - ~=f==/  bei CJR-Option
g/
el A R
Links |~ \Squkbsl o1 Rechts
I @l
S99
[y
o)
[Us
2
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 180 230
L Ohne Bremse 611 661
Mit Bremse 650.5 700.5
A 460.5 510.5 B Gewicht pro Hub
B 422 472 Hub 180 230
F 75 100 Gewicht RCPES Ohne Bremse 33 35
J 213 238 (kg) Mit Bremse 35 37

Passende Steuerungen

Die Achsen auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den fiir lhre Anwendung geeigneten Typ aus.

. Steuerungs-Betriebsarten
Bezeichnung Ansicht MatXAAn;ahl Eingangs- Puls: Netzwerk E/A-Typ-Auswahl ks A UeR Referenzseite
ansteuerbarer L - -Typ-Auswahl * e
spannun Positionierpunkten
Achsen | SPANNUNG | Position i, | PrOIYAMM "o 1" T cig [ pR [ CN | ML | ML3 | EC | EP | PRT | SSN | ECM P
MCON-C/CG u ] 8 - - - oo - 00 - O 00 e O O 256
24VDC
MCON-LC/LCG i 6 B _ ° o o|-0e/0|-| - oo/ o - - 256 Siehe das
(erscheint in Kiirze)
entsprechende
! ] Einphasig . . . N . . Prospekt
MSEL-PC/PG l 4 100~230 VAC [ ] e o [} [ BN BN J 30000 oder
° ° 502 Betriebs-
Y _ - O | O - - handbuch.
reomeees i 1 savpe | Al | Al M MAMEIEI M (768beiNeaverkSpez)
PCON-CYB/PLB/POB i 1 [ ] ° 4
heint in Kiirze) P B : - - - - B B - B - ° -
(ersc| Auswahl ** | Auswahl *
RCM-P6PC 1 . ! g 3 . Siehe RCPES-Feldnetz-
@ TiTmeeEn) l 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 werk Betriebshandbuch.
RCON } R B o N } R Siehe RCON-Prospekt
(erscheint in Kiirze) - 16 24VbC o *x b e o o 128 oder-Betriebshandbuch.

*  Netzwerk-Abkiirzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-lll | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-1O | SSN - SSCNET Ill/H | ECM - EtherCAT Motion

** Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAl.

RCP6(S)-GRST6C

*#* Noch nicht in Europa erhaltlich. Fur weitere Informationen wenden Sie sich an Al



RC P6 RoboCylinder

Einfach = Achsbreite
- Staub- Greifer Gerade 70
geschiitzt Bauform mm
H Modell-
spezifika- I:l GRST7C WA 56P | | | | | | I:l I:l
tionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp ~—  Steigung — Hub = Passende = Kabellinge — Optionen
Steuerung
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: 5601 GroRe 8:8mm 210:210mm P3: PCON N: Kein Kabel Fur weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut Schrittmotor 2:2mm pleessé?t?) [RePsl MCON P:1m ez Vet o=l Ui
260: 260mm (igtale S13m
(130 mm P5: RCM-P6P( M:5m
per Seite) Repel (bald erhaltlich) ¥ 0; Spezifizierte Lange
e SEATYP ROC: Roboterkabel
M Einstellung der Greifkraft
C € Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
= *Fiir die Abstande L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.
E Offset-Referenzposition fiir die
K] Berechnung der zuldss. Momente
L]
Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fir L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Greiffingerkrafte.
Steigung 8 Steigung 2
360 1000
340 ——
- 320 A 900 )
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 280 280 800 770
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. v 700
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger an 2 240 220 < 500 669
der Schlittenoberfliche (Greifpunktabstand: 0 mm, Uberhang 0 imm). % 200 y £ 500 550
(3) Die max. Beschleunigung/Verzégerung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G. ’é 160 160 % 400 440
(4) Fur die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von +25 % F.S. g 120 V4 s 330
(Uiber den gesamten Arbeitsbereich). - — 100 300
(5) Fir die zuldssige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der 200
Referenzwert bei max. 400 mm. 40 100
(6) Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am 0 0
Werkstlick selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb 10 20 30 40 50 60 70 0 20 30 40 50 60 70 80
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion. Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

Modellspezifikation

Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindig

(Einheit: mm/s)

Bezeichnung Beschreibung
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2
Griff Max. Greifkraft (N) 340 (170 pro Seite) | 880 (440 pro Seite)
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5

Geschwindigkeit, | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 <140> (pro Seite)| 45 (pro Seite)
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite)
Verzgerung Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 03

. Bremsspezifikation Stromlos betatigte elektromagnetische Bremse
BepeeiCpton) Bremshaltekraft (kgf) 17 -
Offnen/SchlieBen- | Min. Hubweg (mm) 210 (105 pro Seite) | 210 (105 pro Seite)
Hub Max. Hubweg (mm) 260 (130 pro Seite) | 260 (130 pro Seite)

(Hinweis) Wert in < > gilt bei einer Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter.

Kabellangen

Hub 210 260
Steigung (mm) (mm) (mm)
8 180 <140> < Esns g,
2 45

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Antriebssystem

Trapezgewindespindel links/rechts

Wiederholgenauigkeit +0.01 mm

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

ey Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,

Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

Linearfiihrung

Direktwirkender endloser Umlauftyp

Zuldssiges statisches Lastmoment

Ma: 115 N-m Mb: 115 N-m Mc: 229 N-m

Typ Kabelcode
Zul3ssiges dynam. Lastmoment (Hinweis) | Ma:44 N-m Mb:44 N-m Mc: 89 N-m
P (1m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Standard S Bm) Schutzart 1P20
M (5m) Schwingungsfestigkeit fir max. 100 Hz: 4.9 m/s’
X06 (6m) ~ X10 (10m) Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder

X16 (16m) ~ X20 (20m)

Roboterkabel

RO1 (1m) ~ RO3 (3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m)

R0O6 (6m) ~ R10 (10m)

Enkoder-Impulszahl

8192 Impulse/Umdrehung

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

- Schlittentyp-

R11 (11m) ~ R15 (15m) Lastmoment-

R16 (16m) ~ R20 (20m) Richtungen Ma Mb Mc
* Bitte kontaktieren Sie Al fir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. (Kippen) (Gieren) (Wanken)

D
Name Code Seite Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 17 Kabelaustrittsrichtung unten CJB Siehe S. 17
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 17 Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF SieheS. 17
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 17 Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 17 Schlittenroller-Spezifikation SR SieheS. 18

RCP6(S)-GRST7C 6



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 3D
www.robocylinder.eu ; GAI* D)

B RCP6-GRST7C

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die M.E.: Mechanischer
umgebenden Teile nicht beriihren. Endpunkt

* Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen. Schertellng S.E.: Hub-Endpunkt

L von min. 100

140 (ohne Bremse)
A 190 (mit Bremse)
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
13 130 Geschlossene Seite: 10 130 4 55
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16) P . .
J (Offnen/SchlieBen-Mitte)
{13 g Home | MET
3\
23.5 Nippel- Schmiernippel fir Fiihrung 65
durchmesser  (auch gegeniiberliegend) 42:0 9‘2
o
VoI
2 v (15.7) (43.3)
i i
5 E=leo ==l T—GEI ==]
: i SR
* Pfeilansicht von V H E2] 6 =% A—GEI == ]
. - [ o 8
Schmieranschluss i - o
39 (Passungstoleranz + 0,02) (66.5) A\Auf Stérungen durch das auf dem Schlitten .
2x4-M5, Tiefe 10 montierte Werkstiick ist zu achten Kabelsteckverbindung
2 x4-05 H7 Passloch, Tiefe 10
8.5
_Bohrung 68
E’. Offnen/ 42
= N SchlieBen-Schraube
T [ [
L2 || DN Offset-Referenz- 1L
g8 ¥ \é/’ position fiir die .
5§ ) Berechnung der N
S 8 N ) |
w2 ® @ zuldss. Momente Bl
* A e ]
2 ‘ ‘ 34 - 3, Tiefe 6
= (fiir Erdungsanschluss)
Referenzfliche N |_[]265
ichB) 515
68
ache 70 9.5
8-06 Bohrung, l "
29.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 m II.I'W//Z?/ ..
-?-{:f: :z]:z?sloch, (von der Riickseite) 1“//////4////4“
- Rahmenboden ﬁz 12-M5 Bohrung (Einschraubtiefe: 10) ) 2
g Langloch Langloch P o N
52 ki Lo Querschnitt von Z-Z
- + & \¢ © + + © + £ ﬁ Details Flachsenkungen
2°% 5 ~
SEE an Rahmenmontagefliche
T ha A A hd
|z
Oben
F 100 100 F 32(CJT,CIB)
Detailansicht von P c 100 50 50 100 c 31(CLCR)
Details Langloch J (Offnen/SchlieRen-Mitte) Nicht verfiigbar 23, Tiefe6
bei CJL-Opti o (fur Erdungsanschluss)
9 B b —
|
=
F:i Nichtver- @] &
W fgbarbei <] 9
M CJR-Option I o
PR
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 210 260
L Ohne Bremse 692 742
Mit Bremse 742 792
A 552 602
B 488 538 M Gewicht pro Hub
C 50 100 Hub 210 260
F 75 100 Gewicht RCP6 Ohne Bremse 54 5.6
J 244 269 (kg) Mit Bremse 5.8 6.0

RCP6(S)-GRST7C



RC P6 RoboCylinder

B RCP6S-GRST7C

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die

umgebenden Teile nicht beriihren.

* Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

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

Sicherstellung

L von min. 100
165 (ohne Bremse)
A 215 (mit Bremse)
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
13 130 Geschlossene Seite: 10 130 2
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16) 1 (Offnen/SchlieBen-Mitte)
FIES M.E. *1
23.5 Nippel-  Schmiernippel fir Fiihrung
durchmesser  (auch gegentiberli i
Status-LED
2 |
== == : N &
g | o U
. 7 e J
* Pfeilansicht von V L === [ =—FFle s ;
Schmieranschluss ! 48 st durch das auf dem Schi
[ térungen I m itten .
39 {Passungstoleranz £ 002) 663} mLc'Jnti(eJr:e \?Veerks:'u(ék is:i::chfen e Ka belsteckverblndung
2 x4-M5, Tiefe 10
2 x4-05 H7 Passloch, Tiefe 10
28.5 Offnen/ —08
Bohrung SchlieBen-Schraube A 16.5
@ Offset-Referenz- -
¥ | position fiir die 5 = Teaching-Anschluss
Lo I i ]}/Berechnung der ) IAD 2-M3, Tiefe 6
wg8 % ( 2uléss. Momente (fiir Erdungsanschluss)
GE% ° [ n
! L ©
= o 9 t I il ® ®)
" — I T Steckbuchse fiir
o ‘ ‘ 34 | N Stromversorgun
Referenzfliche i ‘ 265 und E/A-Kabel
hB) 51.5
68
b Aiche 70 29.5
8-06 Bohrung, - 2 P
09.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 «“ v Y H
] senlor 710 e
iiemf; gzz:sloch, (von der Riickseite) %//////////Allv /
c Rahmenboden ez 12-M5 Bohrung (Einschraubtiefe: 10) (1) A
c K Langloch Langloch P -
o .
g2 f = Querschnitt von Z-Z
3 .
ESE LS £ = - x SO E‘ Details Flachsenkungen
TEE E}’ an Rahmenmontagefliche
+ ha A A P ha
<Z
F 100 100 F 29.4(CJT,CIB)
Detailansicht von P c 100 50 50 100 c Nicht ver- 1 [2e@Lom
Details Langloch J (Offnen/SchlieBen-Mitte) fiigbar bei 2:M3, Tiefe 6
CJL-Opti (far Erdungsanschluss)
9 B L —
il
NPT
{ma
3 Nichtver- | 2
2 fiigbarbei J|J
= CJR-Option 5| =
B Ul J]
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 210 260
L Ohne Bremse 717 767
Mit Bremse 767 817
A 552 602
B 488 538 B Gewicht pro Hub
C 50 100 Hub 210 260
IF 75 100 Gewicht RCP6S Ohne Bremse 5.5 58
J 244 269 (kg) Mit Bremse 6,0 6.2
Passende Steuerungen
Die Achsen auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den fiir lhre Anwendung geeigneten Typ aus.
; ; Max Anzahl  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung Ansicht | ansteuerbarer spannung Position Puls- Programm Netzwerk E/A-Typ-Auswahl * Positionierpunkten Referenzseite
hdisan treiber 9 DV | CC | CIE [PR| CN ML3 | EC | EP | PRT | SSN | ECM
MCON-C/CG u ] 8 - - - |eje - e 0 S ele e OO 256
24VDC
MCON-LC/LCG i 6 B _ ° o o - o o . e @ @ - - 256 Siehe das
(erscheint in Kiirze)
entsprechende
! Einphasig . . . . . . . Prospekt
MSEL-PC/PG l 4 100~230 VAC [ ] e o [ ] ® o o 30000 oder
° ° 502 Betriebs-
L - - O - - handbuch.
PCON-CB/CGB i 1 JEATYD | EATYD: o o e o o | 9| ®| @ (768 bei Netzwerk-Spez) andbucl
24VDC
PCON-CYB/PLB/POB i o °
oS 1 - N N - R e 64
(erscheint in Kiirze) Aewai P P aewan v
RCM_%PC 1 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 Siehe RC.P 65 Feldnetz-
(Coming soon) werk-Betriebshandbuch.
RCON : R B o B B : R Siehe RCON-Prospekt
(erscheint in Kirze) — 16 24VbC oo oo o 128 oder -Betriebshandbuch.

*  Netzwerk-Abkiirzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-lll | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-1O | SSN - SSCNET Ill/H | ECM - EtherCAT Motion

** Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie 1Al

*#* Noch nicht in Europa erhaltlich. Fir weitere Informationen wenden Sie sich an Al

RCP6(S)-GRST7C



RC P6 RoboCylinder

Einfach i % Achsbreite

*
Staub- Groif Seitmotor- 5 8
geschiitzt s Bauform mm
] Modell *Qchsb;ei&e ohlneh
P — — — — — — — — reite des seitlic|
spezifika- I:l GRST6C WA 42P | | | | | | I:l I:l montierten
tionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp ~—  Steigung — Hub = S”taeils:rrl‘lieg = Kabellinge — Optionen Votors
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- ~ 42P: 4200 GroRe 8:8mm 180: 180mm P3: PCON N: Kein Kabel Fir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut Schrittmotor 2:2mm p(eglpsrtre‘irt't‘e) [RCPEl \JCON P:1m siehe Tabelle unten.
230: 230mm (it S13m
(115 mm P5: RCM-P6P( M:5m
per Seite) IRcpe] (bald erhaltlich) ¥ : Spezifizierte Lange
e SEATYP ROC: Roboterkabel

[: M Einstellung der Greifkraft
ROHS Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
grenzwerte von 30 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
= *Fir die Abstande L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.
% Offset-Referenzposition fiir die
— 3 Berechnung der zuliss. Momente
T O—
==n An Decke
Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fir L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Greiffingerkrafte.
Steigung 8 Steigung 2
120 320 3107
100 o 280 V4
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 260
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 90 240 /

@
S
)
=3
S
I~
=
N
N

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger an

z z
der Schlittenoberflache (Greifpunktabstand: 0 mm, Uberhang 0 imm). & 60 0 & 160 160 V4
(3) Die max. Beschleunigung/Verzégerung wihrend der Bewegung betragt 0,3 G. % 50 % —
(4) Fur die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von +25 % F.S. % 40 3 120 110 ¥
(Uiber den gesamten Arbeitsbereich). 30 80
(5) Fur die zuldssige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der 20
Referenzwert bei max. 300 mm. 40

(6) Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am
Werkstuck selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb 10 20 30 40 50 60 70 80 10 20
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion.

=)
=)

30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
Modellspezifikation Hub und ma: i (Einheit:
Bezeichnung Beschreibung Hub 180 ‘ 230
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2 Steigung (mm) (mm) (mm)
Griff Max. Greifkraft (N) 110 (55 pro Seite) | 310 (155 pro Seite) 8 180
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5 2 45
Geschwindigkeit, | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 (pro Seite) 45 (pro Seite)
Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite) Allgemeine Spezifikationen
Verzégerung Max. Beschletunigl'.nngNerzégerung Q) 0.3“ : .0.3 Bezeichnung Beschreibung
Bremse (Option) Bremsspezifikation Stromlos betatigte elektromagnetische Bremse Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Brémshaltekraft (kgf) 55 - - - Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Offnen/SchlieBen- | Min. Hubweg (mm) 180 (90 pro Self(e) 180 (90 pro Sel.te) Spiel Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Hub Max. Hubweg (mm) 230 (115 pro Seite) | 230 (115 pro Seite) piel Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite
Nermea Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Kabellingen 9 Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite
Linearfiihrung Direktwirkender endloser Umlauftyp
Typ Kabelcode Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 48 N-m Mb: 69 N-m Mc: 103 N-m
PO Zuldssiges dynam. Lastmoment (Hinweis) | Ma: 11 N-m Mb: 16 N-m Mc: 24 N'm
(1m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Standard S 3m)
M Schutzart 1P20
X0(65m) S0 Schwingungsfestigkeit fiir max. 100 Hz: 4.9 m/s
Spezialls X1 () = X15 (@0} Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
peziallangen TG (11m) ~ 50 (15m) Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
()= (20m) Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) TR " - N
RO (4m) ~ RO5 (5m) (Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs-
o o und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbeziiglich an IAI.
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m) Schlittentyp-
R16 (16m) ~ R20 (20m) Lastmoment-
. me X X - . X Richtungen Ma Mb Mc
Bitte kontaktieren Sie IAl fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. (Kippen) (Gieren) Wanken)
D
Name Code Seite Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 17 Abgewinkelter Motor rechts (Hinweis) MR Siehe S. 18
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 17 Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF Siehe S. 17 Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S.18
Abgewinkelter Motor links (Hinweis) ML Siehe 5. 18 (Hinweis) Eine Option fiir die Links- oder Rechtslage des Seitmotors istimmer anzugegeben.

9 RCP6(S)-GRST6R



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. i 3D
www.robocylinder.eu ; GAI* D)

B RCP6-GRST6R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht berihren. M.E.: Mechanischer
* Bei Befestigung der Achse tiber die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen. Endpunkt
* Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML). S.E.: Hub-Endpunkt
* Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.
L
A 75
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10 8
13 110 Geschlossene Seite: 10 110 12
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)
3.5 Nippel- Schmiernippel fiir Fithrung 2x4-05 H7 Passloch, Tiefe 6 )
durchmesser (auch gegeniiberliegend) 2x4-M5, J(Offnen/SchlieRen-Mitte)
Tiefe 10
60
- h 3 50
[EENIER P4
=
V| laz
* Pfeilansicht von V
2 ™ == 6= Yl “@33) (162)
Schmieranschluss o
2 B8 ¢ B9 — 59 ¢ B3 c %

(15.7)

LJ\L”J\
31 (Passungstoleranz + 0,02)

Sic
von min. 100 193.1 (mit und ohne Bremse)

Kabelsteckverbindung

Offnen/SchlieBen-Schraube

Offset-Referenzposition (64) 129
8.5 Bohrung fiir die Berechnung ) 4-M6, Tiefe 12
[ derzuldss. Momente =
Lo -
8
n L8 —
SEE 9|
°§5, > | R ¥
i 3 ) )
i [ 285 ] 48.5 (Abgewinkelter Motor links)
| M3, Tiefe 4 .
2 J L 175 (fur Erdungsanschluss) 17.5 (Abgewinkelter Motor rechts)
Referenzfléche 385
hB) 57
58 21
(1) 58
he 117 o
45| |
o )
f % . =
8-04.5 Bohrung, N7\
8-M5 Bohrung @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 //4“%%/4“
3-04 H7 Passloch, (Einschraubtiefe: 10) (von der Riickseite)
< Tiefe 5.5 vom Rahmenboden z
g § Langloch Langloch
S8 P )
2% ™ Querschnitt von Z-Z
Sg K T é K - 22 Details Flachsenkungen
F ey = = o = = = J an Rahmenmontageflache
©
j 2 E]
100 50 50 100 ==
. . F 100 100 F
Deta|lgn5|cht von P J (Offnen/SchlieBen-Mitte)
Details Langloch 5 5
N
145
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 180 230
Ohne Bremse
L . 470.5 520.5
Mit Bremse .
A 243 293 M Gewicht pro Hub
B 422 472 Hub 180 230
F 75 100 Gewicht RCP6 Ohne Bremse 35 36
J 213 238 (kg) Mit Bremse 3.5 3.7

RCP6(S)-GRST6R



RC P6 RoboCylinder

B RCP6S-GRST6R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihren. M.E.: Mechanischer
* Bei Befestigung der Achse tiber die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen. Endpunkt
* Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML). S.E.: Hub-Endpunkt
* Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.
L
A 27.5
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10 8
13 110 Geschlossene Seite: 10 110 12
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)
2 x 4-05 H7 Passloch, Tiefe 6
3.5 Nippel- Schmiernippel fir Fiihrung . "
P 2x4-M5, J (Offnen/SchlieBen-Mitte)
durchmesser (auch gegeniiberliegend) Tiefe 10 0
T 3 302 50 Home | | [ME*1132.002
2|l 3 ]
; ME.ATHIKSE. Lo {34
von
of \LV 47
___ ___ <
* Pfeilansicht von V = e = S 30)
Schmieranschluss — g}—f*
B emiEs =Ry = Sas}
31 (Passungstoleranz + 0,02) K\
Sicherstellung
| von min. 100 250.3 (mit und ohne Bremse) Kabelsteckverbindung
Offnen/SchlieBen-Schraube
Offset-Referenzposition (82.1) 168.2
fiir die Berechnung =~ 212 .
8.5 Bohrung /m g 4-M6, Tiefe 12
Il - S
=
S o
el ﬁ Q
D) > y ! ‘ P
T
n N ‘ 28.5 ¥ . @ 48.5 (Abgewinkelter Motor links)
°© 1L 175 Teaching-Anschluss " 17.5 (Abgewinkelter Motor rechts)
M3, Tiefe 4
Referenzfliche . 1385 | (fiir Erdungsanschluss)
h 57
58 21 Status-LED
m 58
I flache 17
o8
24.5
o 3
8-04.5 Bohrung, ~
3-p4 H7 Passloch, 8-M5 Bohrung @8 Flachsenkung, Tiefe 4.5 |
Tiefe 5.5 vom Rahmenboden (Einschraubtiefe: 10) Z  (von der Riickseite) ©05) n
€ é Langloch Langloch P e
:3
L85 /"H Querschnitt von Z-Z
] 4 .
g F ¢ £ & £ E2 k2 Details Flachsenkungen
=y 3 £ £ £3 £ £3 J an Rahmenmontageflache
&
100 50 50 100 lez
. . F 100 100 F
Detaﬂgnsmht von P J (Offnen/SchlieRBen-Mitte)
Details Langloch 9 h
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 180 230
Ohne Bremse
L - 470.5 520.5
Mit Bremse
A 443 493 B Gewicht pro Hub
B 422 472 Hub 180 230
F 75 100 Gewicht RCPES Ohne Bremse 3.6 3.8
J 213 238 (kg) Mit Bremse 37 3.8

Passende Steuerungen

Die Achsen auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den fiir lhre Anwendung geeigneten Typ aus.

. Steuerungs-Betriebsarten
Bezeichnung Ansicht MatXAAn;ahl Eingangs- Puls: Netzwerk E/A-Typ-Auswahl ks A UeR Referenzseite
ansteuerbarer . - -Typ-Auswahl * e
spannun Positionierpunkten
Achsen | SPANNUNG | Position i | PTOIYAMM "o 1" T i [ PR CN | ML | ML3 | EC | EP | PRT | SN | ECM P
MCON-C/CG u ] 8 - - - oo - 00 - O 00 e O O 256
24VDC
MCON-LC/LCG i 6 B _ ° o 0| -0/ 0| -| - oo/ o - - 256 Siehe das
(erscheint in Kiirze)
entsprechende
! ] Einphasig . . . N . . Prospekt
MSEL-PC/PG l 4 100~230 VAC [ ] o o [ ] o o o 30000 oder
° ° 502 Betriebs-
L _ - O | O - - handbuch.
PCON-CB/CGB i 1 AT | BT L e 0 0 0 o 0|0 (TegbeiNetzwerkspez)|  nonaouc
24VDC
PCON-CYB/PLB/POB i 1 [ ] [ ] 4
(erscheint in Kuirze) yP - - - - - - - - - - - - -
Auswah * Auswahl *
RCM-P6PC 1 . ’ g 3 . Siehe RCPES-Feldnetz-
@iy l 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 werk Betriebshandbuch.
RCON : R B o N : R Siehe RCON-Prospekt
(erscheint in Kiirze) - 16 24VbC e *x b oo o 128 oder-Betriebshandbuch.

*  Netzwerk-Abkiirzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-lll | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-1O | SSN - SSCNET Ill/H | ECM - EtherCAT Motion
** Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAl. - *** Noch nicht in Europa erhltlich. Fir weitere Informationen wenden Sie sich an IAI.

RCP6(S)-GRST6R



RC P6 RoboCylinder

Einfach i % AchsbrEi:z
- Staub- . . .
geschiitzt Greifer S;;T;::: Zg

* Achsbreite ohne
"o [ J~GRSTZR—WA — 56P — [ - [ ] - [ ] - ] -[J "

tionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp ~ —  Steigung — Hub —  Passende —  Kabellinge — Optionen °°"
Steuerung
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: 561 GroRe 8:8mm 210:210mm P3: PCON N: Kein Kabel Fur weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut Schrittmotor 2:2mm é'e?%é?{é‘) [RCP6] MICON P:1m siehe Tabelle unten.
MSEL S:3m
260: 260mm
(130 mm P5: M:5m

: RCM-P6PC
per Seite) [RCPé] (bald erhaltlich) XOo: Speziﬁzierte Lénge

[RC§5§]: SEA-Typ ROIC: Roboterkabel

M Einstellung der Greifkraft
C € Die Greifkraft (Haltekraft) kann beliebig innerhalb der Strom-
E c
£
=
) —

grenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.
*Fir die Abstande L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 15.

Offset-Referenzposition fiir die
Berechnung der zuldss. Momente

Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fir L1 und L2.
Die Greifkraft ergibt sich aus der Summe beider Greiffingerkrafte.

Steigung 8 Steigung 2
360 1000
340 ——
320 A 900 )
(1) Die maximale Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin- 280 280 800 770
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. v 700
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte beider Finger an 2 240 220 < 500 669
der Schlittenoberfliche (Greifpunktabstand: 0 mm, Uberhang 0 imm). % 200 y % 500 550
(3) Die max. Beschleunigung/Verzégerung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G. ég: 160 160 % 400 440
(4) Fur die Greifkraftschwankungen gilt ein Richtwert von +25 % F.S. g 120 V4 s 330
(Uiber den gesamten Arbeitsbereich). - — 100 300
(5) Fir die zuldssige Auskragung in Ma-, Mb- und Mc-Richtung liegt der 200
Referenzwert bei max. 400 mm. 40 100
(6) Die Selbsthaltfunkion bei 2 mm-Spindelsteigung kann die Greifkraft am 0 0
Werkstlick selbst bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb 10 20 30 40 50 60 70 80 0 20 30 40 50 60 70 80
aufrecht erhalten. Bei 8 mm-Spindelsteigung gibt es keine Selbsthaltfunktion. Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

Modellspezifikation Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkei (Einheit: mm/s)

Bezeichnung Beschreibung Hub 210 260
Gleitspindel Steigung (mm) 8 2 Steigung (mm) (mm) = Befz;‘f:&mgebungmmp&
& Max. Greifkraft (N) 340 (170 pro Seite) | 880 (440 pro Seite) 8 180 <140> ratur von 5 °C oder darunter.
Max. Greifgeschwindigkeit (mm/s) 10 5 2 45
Geschwindigkeit, | Max. Geschwindigkeit (mm/s) 180 <140> (pro Seite)| 45 (pro Seite)

Beschleunigung/ | Min. Geschwindigkeit (mm/s) 10 (pro Seite) 5 (pro Seite) Allgemeine Spezifikationen

Verzgerung Max. Beschleunigung/Verzégerung (G) 03 03

Bezeichnung Beschreibung
Bremse (Option) Bremsspezifikation Stromlos betatigte elektromagnetische Bremse Antriebssystem Trapezgewindespindel links/rechts
Bremshaltekraft (kgf) 17 - Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Offnen/SchlieBen- | Min. Hubweg (mm) 210 (105 pro Seite) | 210 (105 pro Seite) ) Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,
Hub Max. Hubweg (mm) 260 (130 pro Seite) | 260 (130 pro Seite) Spiel

Steigung 2 mm: 0.25 mm oder weniger pro Seite

(Hinweis) Wert in < > gilt bei einer Umgebungstemperatur von 5 °C oder darunter. Steigung 8 mm: 0.3 mm oder weniger pro Seite,

- Selgung 2025 mm oder werlerpo et
e Linearfiihrung Direktwirkender endloser Umlauftyp
T Zuldssiges statisches Lastmoment Ma: 115 N-m Mb: 115 N-m Mc: 229 N-m
yp Kabelcode
Zul3ssiges dynam. Lastmoment (Hinweis) | Ma:44 N-m Mb:44 N-m Mc: 89 N-m
P (1m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Standard S (3m) Schutzart IP20
M (5m) Schwingungsfestigkeit fir max. 100 Hz: 4.9 m/s’
X06 (6m) ~ X10 (10m) Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie
Speziallingen X11 (11m) ~ X15 (15m) Enkodertyp Batterieloser Absolut-Enkoder
X16 (16m) ~ X20 (20m) Enkoder-Impulszahl 8192 Impulse/Umdrehung
RO1(1m) ~ RO3 (3m) (Hinweis) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs-
R04 (4m) ~ RO5 (5m) und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Wenden Sie sich diesbeziiglich an IAI.
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10 (10m) Schlittentyp
R11 (11m) ~ R15 (i5m) e stmoma
R16 (16m) ~ R20 (20m) Richtungen " b e
* Bitte kontaktieren Sie Al fir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. (Kippen) (Gieren) (Wanken)
D
Name Code Seite Name Code Seite
Bremse B Siehe S.17 Abgewinkelter Motor rechts (Hinweis) MR Siehe S.18
Kabelaustrittsrichtung seitlich o Siehe S. 17 Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 18
Fingeraufsatz-Montagevorrichtung MJF Siehe S. 17 Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 18
Abgewinkelter Motor links (Hinweis) ML Siehe S. 18 Schlittenabstandshalter SS SieheS. 18

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

RCP6(S)-GRST7R 1 2



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.robocylinder.eu

B RCP6-GRST7R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihren.
* Bei Befestigung der Achse tiber die Senkbohrungen ist vor der Seiten-Abdeckung erst die Motor-Abdeckung zu entfernen.

3D

; GAI* D)

* Die Abbildung unten zeigt den links montierten Motortyp (ML).
* Beide Schlitten laufen simultan in entgegengesetzte Richtungen.

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

L
A 325
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10
13 130 Geschlossene Seite: 10 130 4. 38
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16)
23.5 Nippel- Schmiernippel fiir Fiihrung 2 x4-05 H7 Passloch, Tiefe 10 . . " N
e J (Offnen/SchlieBen-Mitt Auf Stérungen durch das auf dem Schlitten
durchmesser (auch gegentiberliegend) 2 x 4-M5, Tiefe 10 0 montierte Werkstiick ist zu achten
2] 3 65
MEATRSE 42:00,
(* Pfejl-
3 ansicht
=2 von 48
\pv
. . T
* Pfeilansicht von V o o =8 FFio= R
i B I “33)
Schmieranschluss = =
@
S Eme== Nanbma m[ ==
39 (Passungstoleranz + 0,02)
) Kabelsteckverbindung
ic
von min. 100 249.9 (mit und ohne Bremse)
Offnen/
28.5 SchlieBen-Schraube
Boh n e . 5
ohrung Off \ fur die (852) 1647 4-M8, Tiefe 16
a \ Berechnung der zuldss. Momente
o | o
Lo 517 il
&5
wEEN Y H o
BE%E ® e ol @
AL © Q i.
) "IT M3, Tiefe 4
o ‘ - 34 - (fiir Erdungsanschluss) 51 Motor links)
265 20 (Abgewinkelter Motor rechts)
Referenzfliche 51.5
hB) 68 193
70
m 72
he 143 29.5 -
8-96 Bohrung, T un
©9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 sl N 7
(von der Rickseite] 4 /e
3-04 H7 Passloch, 12-M5 Bohrung |z}
Tiefe 6 vom Rahmenboden ’ez (Einschraubtiefe: 10) )
c w
g Langloch Langloch P o 0}
£ 9 < ~
o Qo faal
se .
ik SR ONS Y = = = ) * % Querschnitt von Z-Z
TEE Details Flachsenkungen
T 4 4 4 ¢ q an Rahmenmontageflache
zZ
F 100 100 F \e
Detallgnsmht von P c 100 50 50 100 c
Details Langloch J (Gffnen/SchlieBen-Mitte)
9 B °
152
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 210 260
Ohne Bremse
L - 567.5 617.5
Mit Bremse
A 535 585
B 288 538 M Gewicht pro Hub
C 50 100 Hub 210 260
F 75 100 Gewicht RCP6 Ohne Bremse 6.0 6.2
J 244 269 (kg) Mit Bremse 6.1 6.3

RCP6(S)-GRST7R




RC P6 RoboCylinder

B RCP6S-GRST7R

*1 Die Schlitten fahren bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass die Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihren.
* Bei Befestigung der Achse tiber 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.

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

L
A 325
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +10 4
13 130 Geschlossene Seite: 10 130 . 38
(max. Arbeitsbereich 4 bis Hub +16) Auf Stérungen durch das auf dem Schlitten
" I S 2 x4-05 H7 Passloch, Tiefe 10 montierte Werkstiick ist zu achten
23.5 Nippel- S(hmlernlppfl fur.Fuhrung J (Offnen/SchlieBen-Mitte)
durchmesser (auch gegentiberliegend) 2 x 4-M5, Tiefe 10 % 3
2] 3 [ ey N
ME *T/IRSE. 22000 |i67)
. . hich
vor
giaacd 48
B '
 Dfa: . =i
Pfella.n5|cht vonV 5 ==L === Feoreel | 30 153
Schmieranschluss | F—T
@) f n|
W Ee== @ b [EE] a =]
39 (Passungstoleranz + 0,02)
Kabelsteckverbindung
Sicherstellung
von min. 100 286.9 (mit und ohne Bremse)
Offnen/SchlieBen-Schraube (85.2) 2017
28.5 Bohrung Offset-Referenzposition .
— fiir die Berechnung ’ 2448 4-M8, Tiefe 16
< | der zuldss. Momente
Lo L ]
&S| o
£8| 9 L 0
5% ° $ o @ 9 RE [ 2
G2 ) Q A )l
n ‘ ‘ 34 u'zT 0
S - Teaching-Anschluss “m 51 (Abgewinkelter Motor links)
J ‘ 26.5 M3, Tiefe 4 20 ((Abgewinkelter Motor rechts)
iche 51.5 fil ’E d hluss) -
(Abmessungsbereich B) 68 (flr Erdungsanschluss
Status-LED,
70 18
(1) 72 29.5
fliche, 143 06, .
0
8-06 Bohrung, o "
©9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 7 7
(von der Riickseite) /////Allﬂl%
3-04 H7 Passloch, z 12-M5 Bohrung o
S Langloch Langloch p Tiefe 6 vom Rahmenboden re (Einschraubtiefe: 10) m d
3 i 5 s
Se : _
o8 T o\ ¢ = T = = T A Qu.erschnlttvonZ 4
iog £ % N Details Flachsenkungen
< & e
¥ z = 7 75 7 an Rahmenmontageflache
<z
F 100 100 F
Detailansicht von P
Details Langloch < 100 50 50 100 c
J (Offnen/SchlieBen-Mitte) s — ]
9 B i — OO
R
= -
16
Kabelaustrittsrichtung (Option)
B Abmessungen pro Hub
Hub 210 260
Ohne Bremse
L 5 567.5 617.5
Mit Bremse
A 535 585
B 488 538 M Gewicht pro Hub
C 50 100 Hub 210 260
F 75 100 Gewicht Ohne Bremse 6.1 6.3
RCP6S 5
J 244 269 (kg) Mit Bremse 6,2 6.4
Passende Steuerungen
Die Achsen auf diesen Seiten kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den fiir lhre Anwendung geeigneten Typ aus.
; ; Max Anzahl | Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten e .
Bezeichnung Ansicht | ansteuerbarer spannung Position Puls- Programm Netzwerk E/A-Typ-Auswahl * Positionierpunkten Referenzseite
hgiean treiber 9 DV | CC | CIE|PR|CN | ML | ML3 | EC | EP | PRT | SSN | ECM
MCON-C/CG u ] 8 - - - |ee - e e - O ele e O O 256
24VDC
MCON-LC/LCG i 6 B _ ° o o|-0e/0|-| - oo/ o - - 256 Siehe das
(erscheint in Kiirze) entsprechende
! Einphasig . . . N . . Prospekt
MSEL-PC/PG l 4 100~230 VAC [ ] e o [ ] e o o 30000 oder
° ° 502 Betriebs-
: - - o O - | - handbuch.
PCON-CB/CGB i 1 JEATYD | EATYD: o o e o - L e e (768 bei Netzwerk-Spez) andbucl
24VDC
PCON-CYB/PLB/POB i o o
oS 1 - e e o e e A R AT I R 64
(erscheint in Kiirze) Aewan P P aewan v
RCM_%PC 1 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 Siehe RC.P 65 Feldnetz-
(Coming soon) werk-Betriebshandbuch.
RCON } R B o N } R Siehe RCON-Prospekt
(erscheint in Kirze) — 16 24VbC oo e o o 128 oder -Betriebshandbuch.

*  Netzwerk-Abkiirzungen: DV - DeviceNet | CC - CC-Link | CIE - CC-Link IE | PR - Profibus-DP | CN - CompoNet | ML - Mechatrolink | ML3 - Mechatrolink-lll | EC - EtherCAT | EP - Ethernet/IP | PRT - Profinet-1O | SSN - SSCNET Ill/H | ECM - EtherCAT Motion

** Bzgl. der RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung kontaktieren Sie IAl.

*#* Noch nicht in Europa erhaltlich. Fur weitere Informationen wenden Sie sich an Al

RCP6(S

)-GRST7R 1 4



Referenzdaten

Greifer-Auswahlverfahren

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des maximal
zulassigen Werkstiickgewichts.

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

(D Normales Transportieren

Ermittlung der erforderlichen F: Greifkraft (N) - Gesamtbetrag der Druckkrafte beider Greiffinger U W ‘ 3
Greifkraft und des maximal u: Koeffizient der statischen Reibung zwischen dem Greiffinger- 0 ==,
. .. . aufsatz und Werkstiick '
zuldssigen Werkstiickgewichts. . i Reibungs-
m: Werksttickgewicht (kg) koeffizient p
g: Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s?)
W (m-g)
® Die Bedingungen, unter denen das Werkstiick ohne
Herauszufallen statisch gehalten wird, sind:
m
Fu>W F> M9
1]
@ Unter Beriicksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft wie folgt:
m
F> 19 x 2 (Sicherheitsfaktor)
Bestimmung des Lo
Greifpunkt-Abstandes. @ Liegt der Reibungskoeffizient p zwischen 0,1 und 0,2,
gilt die folgende Gleichung:
F>—29
2 0.1~0.2 X2 = (10~20) xm 9 * Steigt der statische Reibungskoeffizient,
° * erhoht sich das maximal zulassige Werk-
stlickgewicht ebenfalls. Zur Sicherheit
Normales Transportieren des Werkstiicks solite jedoch ein Modell gewahit wer-
den, das eine Greifkraft erzeugen kann,
Erforderliche Greiflraft D> Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstiickgewichts die mindestens das 10- bis 20fache

dieses Werkstiickgewichts betrégt.

Max. zulissiges Werkstiickgewicht > Nicht groRer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft

(2) Werkstiicke, die hoher Beschleunigung/Verzdgerung bzw. StoBeinwirkung beim Transport unterliegen.

Festlegung der auf Zusatzlich zur Schwerkraft kann eine starke Tragheitskraft auf das Werkstiick wirken.

die Greiffinger In diesem Fall ist ein geeignetes Modell bei einem erhohten Sicherheitsfaktor zu wihlen.
wirkenden externen Kréfte.

Bei hoher Beschleunigung/Verzogerung bzw. StoBeinwirkung

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

Offset-Referenzposition
des zuldss. Lastmoments

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes.

Fiir den Einsatz der Achse missen die Absténde (L, H) von der Rahmen-Anbaufléche des

Greiffingers bis zum Werkstlick-Greifpunkt im unten abgebildeten Bereich liegen. Werden die
Grenzen Uberschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und
den inneren Bewegungsmechanismus, was die Lebensdauer der Achse beeintrachtigen kann.

Greifpunkt
RCP6(S)-GRST6 (Steig. 8) RCP6(S)-GRST6 (Steig. 2) RCP6(S)-GRST7 (Steig. 8) RCP6(S)-GRST7 (Steig. 2)
350 350 500 500
g 300 2300 g 400 g 400 Greifstram 60% bis 70%
e s < 59 Greifstrom 30% bis 50% T G T G %bis5p3
b
T, 200 RS T, 200 N o 300 A T 300 -
sreifstrom 30%
c 0, c c =
S 150 %] S 150 3 200 % 3 200 .
= % =2 Greifstrom 60% 2 2 g orer
© 100 2 < 100 g > s trom 20%
>3 5 i~ = \\ X 100 () ~
v 50 4 50 1 Greif [ v 100
=1 =) = =1
< << strom 70% << <<
0 0 0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Greifpunkt L [mm] Greifpunkt L [mm] Greifpunkt L [mm] Greifpunkt L [mm]

Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte eine so kompakt und leicht wie mogliche Achse gewdhlt werden.

Sind die Greiffinger lang und gro oder das Werkstiickgewicht schwer, kénnen Tragheitskréfte sowie Biegemomente, die beim Offnen/SchlieRen
auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Fiihrung zu stark belasten.

1 5 Referenzdaten



Referenzdaten

Greifer-Auswahlverfahren

Priifung der auf die Greiffinger wirkenden duBeren Krifte.

(@ Zulassige vertikale Last

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

(2 Zulassiges Lastmoment

Berechnung von Ma und Mc mit L1 sowie Mb mit L2. Uberpriifung, ob die auf jeden
Greiffinger wirkenden Momente geringer als das max. 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 zuldassiges Moment) (N-m)
L (mm)x 1073

Zulassige Last F (N) >

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

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

Modell Zulassige vertikale Last| Maximal zulssiges Lastmoment (N-m)
F(N) Ma Mb Mc
RCP6(S)-GRST6 1080 48.5 69.3 103
RCP6(S)-GRST7 1400 115 115 229

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

* Die Gewichte von Greiffinger und Werkstiick sind ebenfalls Bestandteil der duBeren 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.

Einschaltdauer

[ 1 A
[ ; n
5;1 MUM::>
Reaktionskraft beim Werkstiickzugriff ’
r_\l\'llb
xel

T T3 —71° sHeF s—%
il [&—— e odH e o [—+f

Lastan-

L1

griffspunkt

Offset-Referenzposition
des zuldss. Lastmoments

Der oben dargestellte Lastangriffspunkt definiert die Position, an der die

Last am Greiffinger wirkt.
Die Position hdngt von der Lastart ab.
- Greifkraft-abhangige Last: Greifpunkt

« Schwerkraft-abhéngige Last: Schwerkraftmitte
« Tragheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen:

Schwerkraftmitte

Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar.

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

[Einschaltdauer]

Die Einschaltdauer gibt den prozentualen aktiven
Nutzungsgrad der Achse fiir einen Arbeitszyklus an.

Geschwin- |
digkeit

Tm
X100 (@
Tm+Tr 00 (%)

D: Einschaltdauer

Tw: Betriebszeit
(einschlieBlich
Schubbetrieb)

Te: Stillstandszeit

/
In'
/

|
| 4
| Beschlew- | Konstantgeschwin-  Venoge-
|”69U'1 b digkeitsbereich  * g

Ein Arbeitszykllus

Haltbereich

Stillstandszeit Ta
«

|. e Betriebszeit Tm i
1
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Optionen

RcPe serie Modelloptionen

B GO ETENLLEIE Alle Modelle

Bremse fiir vertikal eingebaute Achsen, um ein Absinken des Schlittens bei abgeschalteter Stromversorgung bzw. Servoantrieb zu verhindern.
Jedoch kann die Greifkraft am Werksttick nicht gleichwertig mit der Selbsthaltfunktion der Bremse aufrecht erhalten werden.
* Die Selbsthaltfunkion fiir eine Spindelsteigung von 2 mm kann bei Vibration oder Stoeinwirkung eventuell versagen.
Die Bremsoption ist auszuwahlen bei Umgebungseinsatzen, wo Schwingungen oder Aufpralle auf die Einheit tibertragen werden kdnnen.

GednderteKabelaustrittsrichtung
CJT/CJR/CJL/CJB/CJO Alle Modelle

SEHGIELTE  Die Lage des Kabelausgangs am Motorgehéuse der Achse wird gedndert in oben, unten, links oder rechts.

Gekuppelter Kabel nach oben Abgewinkelter Motortyp
Motortyp (Optionscode: CJT)
© M &
Kabel Kabel nach
nach links i rechts KaSb:iltzur
(Options- lp|\|\||m|m== (Options- , !
e ! = (Options-
de: CJL de: CJR : W [ mDliB= (Op
oo ) coce ) = code: CJO)
* Ansicht von hinten auf ~ Kabel nach unten * Ansicht von vorne auf die Achse

die Achse (Motorseite)  (Optionscode: CJB)

MJF SRR ENEEE Alle Modelle

SR Werkstiicktrager, der als Fingeraufsatz auf dem Schlitten montiert ist.

RCP6(S)-GRST6C/GRST6R - .
Modell-Nr: RCP6-MJF-GRST6 *Iler Wert fir die Parallelitit a

M6x50

[l
g [e][®le[L——— [Te[®e[f !
A [olglo o|glo] 4
Ul © © N q
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +95
71.5 Seite: 95 755
6 2057 Passloch Tfe (max. Arbeitsbereich 89 bis Hub +101) (80)
x| 25 (auch auf der Gegenseite) 25| 25215
T 4-M8 Bohrung Zylinderstift
Il o ©¥o @6h7x12
IR Soef |
il Go-ef
[ [
1 - )
e
K
g b f’ o
e | o

(58) Offnen/SchlieBen-Mitte bei
Hub 180: 213, Hub 230: 238
RC P6(S)'G RST7C/G RST7R M6x50
Modell-Nr: RCP6-MJF-GRST7 * Eingestellter Wert fir die Parallelitat ab Werk
.
& o 6] o [P 9 f ’J
| fef
o le| o e le] e ]
Offene Seite (Referenzpunkt): Hub +115
815 ite: 115 815
(max. Arbeitsbereich 109 bis Hub +121)
56 2-05 H7 Passloch, Tiefe 6 |
| 25_ | (auch auf der Gegenseite) 75| 25_ 215
T T - Zylinderstift
T Py 4-M8 Bohrung my”w]r;jrzsl
8™ ot
I I
e
@
g| © ? ol
T
(70)
Offnen/SchlieBen-Mitte bei
Hub 210: 244, Hub 260: 269
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Optionen

ML/ MR
RCP6(S)-GRSTLIR —
chs-

L R
SEHIETTER Die Einbauposition des Seitmotors kann spezifziert werden. Jeweils von der Motorseite der (LINKS) | Hauptteil | (RECHTS)
Achse aus gesehen steht ML fiir eine Ausrichtung nach links und MR nach rechts.

NM SN ANEEE Alle Modelle

SEHIELITE  Die normale Referenzposition befindet sich auf der Seite bei gedffneter Stellung, aber wahlweise kann diese Position auf die
Seite bei geschlossener Stellung gelegt werden, um z.B. andere Konfigurationen beim Geratelayout zu ermdglichen.
(Zu beachten ist, dass nach Auslieferung der Achse diese fiir ein Reset an |Al zurtickzusenden ist).

SR SO AN EE Alle Modelle

HHGOIERTEE Anderung des Konstruktionsaufbaus der Standard-Schlittenausfiihrung auf Walzrollenlager wie beim Reinraumtyp.

SS RCP6(S)-GRST7R

CEHGIELRITEE Zwischenplatte zum Anheben der Oberseite des Schlittens, sodass dessen Positionshéhe die des Motors tiberragt.

Fiir RCP6(S)-GRST7R 2x 2-05 H7 Passloch, Tiefe 8
. 2x4-M5 Bohrung
Modell-Nr: RCP6-SS-GRST7 (Einschraubtiefe: 9 mm)
(77.5) v — 105
675 10 39 (Passlocher, Abweichung: +£0.02) 85
g [ |
Il B+ o oot o
b | | o 5 8

©® ©
) ® b 9] | o]
i 0 + o )
: | \

69.5 8)

ES
+

Optionen 1 8



RCP6-Serie
Langhub-Greifer-Typ
Katalog-Nr. 1018-D

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

Rc l(:‘:?(lL;l(l)\lDER

1A1]

IAl Industrieroboter GmbH
Ober der R6th 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.:+49-6196-8895-0
Fax:+49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAI-GmbH.de
Internet: http://www.lAl-GmbH.de

IAl America, Inc.

IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0103 Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105, Fax: +81-543-64-5192

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