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Neuer Greifer m|t Batterlelosem Absolut-Enkoder.

Schlanke und Flache Bauform mit nur 39 mm - Hohe.
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StandardmaBig mit batterielosem Absolut-Enkoder ausgeriistet

Fir ein kartesisches Mehrachs-System mit Pick & Place-Greifer sind jetzt alle Achsen mit einem Batterielos-Absolut-Enkoder konfigurierbar.
Eine Referenzpunktfahrt ist beim System-Neustart nicht mehr notwendig; mit Greifen des Werkstiicks ist der nachste Schritt ausfiihrbar.

Strom-
abschaltung
Neustart

=)

Die Positionsdaten bleiben auch nach dem

& Ausschalten und Neustarten gespeichert.
< Der Griff wird beibehalten.

* Bei Druck- und Halteprozessen bleibt der Schubkraft-Status nicht erhalten.

Flacher Gehdusekorper mit einer Hohe von 39 mm

Die Bauhthe wurde reduziert.
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RCP4-GRSML RCP2-GRST RCP6-GRT7A/7B

(Hub 14 mm) (Hub 40 mm) (Hub 30/40/80 mm)

Durch Ubernahme des bei Linearachsen bewéhrten, integrierten IAl bietet Greifkraft der hochsten Klasse an.
Gehause-Fuhrungsrahmens konnte der mégliche Greifpunkt-Abstand (bei Stromgrenzwert 70 %)

und Uberhang-Wert erheblich gesteigert werden.
[otkeogeniaurten] . GRT7A GRT7B
[Maximales Auskragungsmaf] --

e sl 90 mm M Hochtast. | Hochtast.

Hohe Biegesteifigkeit T Hochste Greifkraft

Hochstkraft-
Hochlast-

Typ

Typ Typ

Maximale
LR IwiE 150 mm Sbwiuisll 120 N | 150 N

(bei Stromgrenzwert 30 %) Esidan o)

300N



Erhohte Montage-Flexibilitat

Montage der Achse auf 4 Seiten (einschlief3lich Finger-Verfahrfseite) moglich
sowie und Austrittsseite und -richtung des Kabelanschlusses anderbar.

Preiswert

Wahlen Sie die fir Ihr System geeignete Montage- und Anschluss-Position.

IMontagefliche

IKabelaustrittsrichtung

(Finger-Verfahrseite)

Preiswerter im Vergleich zu unseren
Produkten mit dquivalentem Hub.

Herkommliches Modell

RCP2-GRST (Hub 40 mm)

RCP6 -

Baureihe Typ Enkoder-Typ
GRT7A
GRT7B

m Batterielos-Absolut l

P 28[]-Schrittmotor

- WA - 28P -
|

Modellbezeichnungen

Motor-Typ Ubersetzung

Hub Passende
Steuerung

Gleitspindel 1,5 mm
Riemenscheiben-Untersetzungs-
verhiltnis 1,5 (GRT7A)

Gleitspindel 2 mm
Riemenscheiben-Untersetzungs-
verhaltnis 1,25 (GRT7B)

Gleitspindel 2 mm
Riemenscheiben-Untersetzungs-
verhaltnis 2,5 (GRT7B)

Kabelldnge Optionen

PCON-CB/CGB

PCON-CYB/PLB/POB*

MCON-C/CG

MCON-LC/LCG*

MSEL-PC/PG

RCM-P6PC*

*Bald erhaltlich

EL 30 mm (15 mm pro Seite)

ZIVl 40 mm (20 mm pro Seite)

I 80 mm (40 mm pro Seite)

Kein Kabel

Tm

3m

5m

Spezifzierte Lange

Roboterkabel

Lange Achskabelanschluss 1 m

Lange Achskabelanschluss 2 m

Lange Achskabelanschluss 3 m

Hinterer Kabelausgang oben

Hinterer Kabelausgang links

Hinterer Kabelausgang rechts

Hinterer Kabelausgang unten

Seitlicher Kabelausgang oben

Seitlicher Kabelausgang links

Seitlicher Kabelausgang rechts

Seitlicher Kabelausgang unten

Umgekehrte Referenzposition




RC P6 RoboCylinder

Schlanker | Achsbreite 24\/

2-Finger :
T Schlitten- gg S chrtitt—
motor

myodel  RCP6-GRT7ZA- WA — 28P — 1 — 30 - [ ] - [ -[

tionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Uber- Hub = Passende = Kabellinge —  Optionen
setzung Steuerung

WA:Batterielos- ~ 28P: 28[1GroRe 1t 1Glseitspindel 30:30mm P3: PCON N: Kein Kabel F_ii'h w$it§re"0pti?nen

. S mm . siehe Tabelle unten.
Absolut Schrittmotor Rierenetheines MCON P:1m < Eine dor Op o
Untersetzungs- MSEL S:3m ine der Dptionen fur cie
VEEE .G M:5m Kabelaustrittsrichtung ist

" P5: RCM-P6PC . P immer anzugeben.
* Keine externe Steuerung enthalten. : XOIO: Sperzif. Lénge

(bald erhaltlich)

*Siehe S. 2 fir weitere i 1zu den ifikationen.

M Einstellung der Greifkraft
€ Die Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der
Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung
m eingestellt werden.

P

Vertikal

*Fur die Abstéande L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 9.

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fiir L1 und L2. (Auf S. 10 ist ein grober Anhaltswert
fiir die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.)
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe
beider Greiffingerkréfte ergibt.

=
S

120

//

1

—

Greifkraft (N)
o 835388

0 10 20 30 40 50 60 70 80

* Die Greifkraft ergibt sich aus der Stromgrenzwert (%
Summe beider Greiffingerkréfte. 9 (%)

(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite.

Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. * Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann um
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand und bis zu 15 % von der tatsichlichen Greifkraft abweichen.
der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse beférdert werden kann, héangt vom °
Reibungsfaktor zwischen Finger und dem Werkstick sowie von der Werksttickform ab.
Das Zuladungsgewicht sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht Gbersteigen. " I . . . . .
(siehe Seite 9gﬁ?, nihere Details). 9 [* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken) bIelbt]

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrigt 0,3 G. fixiert auf 5 mm/s.

Modellspezifikation
B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit

0 Max. Greifkraft Hub [l 30
Modell Ubersetzung ) (o) Ubersetzung (o)
120 30
RCP6-GRT7A-WA-28P-1 '30'- 1 (60 pro Seite) (15 pro Seite) 1 73
Erklarung der Ziffern: Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ elbelteorite Antriebssystem Zahnriemen + Trapezgewindespindel links/rechts, 28 mm
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Standard S (3m) Spiel 0.2 mm oder weniger pro Seite
M (5m) Leerweg 0.2 mm oder weniger pro Seite
X06 (6m) ~ X10 (10m) Zulassiges statisches Lastmoment Ma:3.6 Nm Mb: 3.6 N-m Mc: 10.2 N-m
Speziallangen X11 (11m) ~ X15 (15m) Gewicht 0.46 kg
X16 (16m) ~ X20 (20m)* Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
RO1 (1m) ~ RO3 (3m)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)*

Kabel zwischen Achse und Steuerung.

*Wenn optional die Kabellange des Achsanschlusses gedndert wird, darf eine Gesamtkabel-
ldange von 20 m zwischen Achse und Steuerung nicht tiberschritten werden.

* Fir die Kabelaustrittsrichtung ist immer ein Optionscode auszuwahlen.

Name Code Seite Name Code Seite
Achskabelanschluss 1 m AC1 S.8 Kabelaustrittsrichtung hinten nach unten CJBB S.8
Achskabelanschluss 2 m AC2 S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach oben CJTS S.8
Achskabelanschluss 3 m AC3 S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach links CJLS S.8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach oben CJTB S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach rechts CJRS S.8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach links CJLB S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach unten CJBS S.8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach rechts CJRB S.8 Umgekehrte Referenzposition NM S.8

3 RCP6-GRT7A



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

* Die Home-Position ist auf der offenen Fingerseite.
*1 Mit einem Gewindebolzen verschlossen, um das Eindringen
von Fremdkarpern zu verhindern. Achskabelanschluss

200 1 > :
Fiir die Nutzung der Gewindebohrung als Montagefliche (bzw. Option AC1/2/3) Zulassiger Kabelbiegeradius: R50
ist dieser zu entfernen.
LI

1 i
= Ui
e
Langloch Tiefe 2 )
- N
2 1Y
9 wn| )|
W Sl 29
50 4-M4 Tiefe 5
0 2-03 H7 Tiefe 2
Langloch Tiefe 2 52
Finger- 4-M4 Tiefe 5 30 Finger- 66 10.1
Offnen/SchlieBen- _Schmier- 31§70 Offnen/SchlieBen- __[14.5 43
Schraube nippel “ "v | Schraube l‘ 5
K 4 3 A g
oy
e - o —
N N NE S 1 N
i e le &
25 ‘ 25 o
Offene Seite (Referenzpunkt): 33 .
Geschlossene Seite: 3 23 H7 Tiefe2
(max. Arbeitsbereich 2 bis 34)
Teiledetails Finger
bt 25
i 18
< (OISR %rm
el
O
f=] ~|
H ==—======
Kabelaustritts- o é y
Optionen 4-M4 Tiefe 425 *1 R E
CJ*B ~ +go10 \\ o9

Langloch Tiefe 2 3 i : =
9 - 03 H7 Tefe 2 \2x o4 H7Tiefes ¥
2x2-M4 Tiefe 8

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe (fiir Schutzleiter)

03 H7 Tiefe 2 M5-Schraubenloch

CJBB

f 4-M4Tiefe 4.7 *1  (mit Verschluss-Schraube)

Langloch
Tiefe 2

Kabelaustritts-Optionen CJ*S

e e
o o o
e e
D
ﬁ M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
5.2 (fiir Schutzleiter)
93 . 101
| A :
| Rel
e 0 o 1
© o © S|
o &

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von

Bezeichnung i ansteuerbarer Referenzseite

Achsen Spannung n Pulstreiber | Programm Netzwerk *E/A-Typ-Auswahl Posi erpunkten

PCON-CYB/PLB/POB 1 [ ] [ ] _ Fir diesen Typ ist kein 64
(erscheint in Kilrze) " Stetlerungstyp- | Stederungstyp- Netzwerk auswahlbar.
o o Devicei'et 512 !
PCON-CB/CGB ' 1 AT *E/ATyp: - EthercaT™ (768 bei Netzwerk-Spez) Siehe das
24VDC uswal uswal rtink erCAT.™ entsprechende
MCON-C/CG M s Dieser Typ ist nur an ein BEEEN" Ethen\'et/!P 256 Prospekt
1 Netzwerk anschlussfahig. ﬁ.ﬁw oder

Compoi'et Betriebs-
MCON-LC/LCG 6 - = [} A 256 handbuch.
(erscheint in Kiirze) Hl:l’r_\wels, o ) andbuch.

- Die u

) — Einphasig _ B |Fst abb:’ngi? \;on defjeweil{gﬁn (S;euerung.

MSEL-PC/PG l 4| 100~230VAC ® B 30000
RCM-P6PC . . . Siehe RCP6S-Feldnetz-
(erscheint in Kiirze) ‘ 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 werkBetriebshandbuch.

RCP6-GRT7A



RC P6 RoboCylinder

Achsbreite

o

Schlanker
Schlitten-

24y

Schritt-
motor

2-Finger

Greifer

H Modell-
weii. RCP6—GRT7B— WA — 28P - [ |- [ ] - [] - [ -[1
tionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp —_ Uber- —_ Hub —_ Passende —_ Kabelldnge —  Optionen
setzung Steuerung
WA: Batterielos-  28P: 28] GréRe 1:§Iei15pindhel imm 40: 40 mm P3:PCON N: Kein Kabel F_iirh w$it§re"0pti:men
n i iben- . b siehe Tabelle unten.
Absolut Schrittmotor  Rlemenschelben-  g0; g mm MCON P:1m e onen fir i
verhaitnis 125 S:3m ine der Optionen fiir die
e MSEL M5 Kabelaustrittsrichtung ist
i 2 emmacheipan PS:RCM-POPC (o) et Lange ™M enugeben.
K.elneexter“ne St.euerung enthalten. _ Untersetzungs- (bald erhaltlich) . Spezir. Lange
*Siehe S. 2 fir weitere 1 zu den ionen. verhaltnis 2,
M Einstellung der Greifkraft
c € Die Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der
Stromgrenzwerte von 20 bis 70 % an der Steuerung
eingestellt werden.
E
m = p -
— 2
2 m ¥
—
= =
An Decke

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

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der Greifpunktabstand und
der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch die Achse beférdert werden kann, héangt vom
Reibungsfaktor zwischen Finger und dem Werkstick sowie von der Werksttickform ab.
Das Zuladungsgewicht sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht Gbersteigen.
(siehe Seite 9 fiir nahere Details).

(3) Die Nennbeschleunigung wéhrend der Bewegung betrdgt 0,3 G.

*Fiir die Abstdnde L1 und L2 siehe Greifer-Auswahlverfahren auf S. 9.

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fir L1 und L2. (Auf S. 10 ist ein grober Anhaltswert
fiir die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.)
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe

Gbeider Greiffingerkrafte ergibt.

o | 30
210 Ubersetzung2
z A
E _~ | Ubersetzung 1
< 160
S 120 ~ 1%
° & L
=
4 —
0
0 10 20 30 40 50 60 70 80

* Die Greifkraft ergibt sich aus der

Stromgrenzwert (%
Summe beider Greiffingerkrifte. 9 (%)

bis zu 15 % von der tatsachlichen Greifkraft abweichen.

[* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kann umj

fixiert auf 5 mm/s.

[* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken) bIeibt]

Modellspezifikation

B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit

(] Max. Greifkraft Hub Hub 40~80
Modell Ubersetzung ) (i Ubersetzung s
150 40 80
RCP6-GRT7B-WA-28P-1 '. 1 (75 pro Seite) | (20 pro Seite), (40 pro Seite) 1 120
300 40 80
RCP6-GRT7 B-WA-28P_2--- 2 (150 pro Seite) | (20 pro Seite), (40 pro Seite) 2 60

Erkldrung der Ziffern: Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Kabelldangen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Typ elzstamits Antriebssystem Zahnriemen + Trapezgewindespindel links/rechts, 210 mm
P(1m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Standard S (3m) Spiel 0.2 mm oder weniger pro Seite
M (5m) Leerweg 0.2 mm oder weniger pro Seite
X06 (6m) ~ X10 (10m) Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 7.5 N'-m Mb:7.5N-m Mc:15.3 N-m
Speziallangen X11 (11m) ~ X15 (15m) Gewicht 0.68 kg (Hub 40), 0.84 kg (Hub 80)

X16 (16m) ~ X20 (20m)*

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Roboterkabel

RO1 (1m) ~ RO3 (3m)

RO4 (4m) ~ RO5 (5m)

R06 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)*

Kabel zwischen Achse und Steuerung.

* Wenn optional die Kabellange des Achsanschlusses gedndert wird, darf eine Gesamtkabel-
lange von 20 m zwischen Achse und Steuerung nicht tiberschritten werden.

* Fir die Kabelaustrittsrichtung ist immer ein Optionscode auszuwahlen.

Name Code Seite Name Code Seite
Achskabelanschluss 1 m AC1 S.8 Kabelaustrittsrichtung hinten nach unten CJBB S.8
Achskabelanschluss 2 m AC2 S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach oben CJTS S.8
Achskabelanschluss 3 m AC3 S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach links CJLS S.8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach oben CJTB S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach rechts CJRS S.8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach links cJLB S.8 Kabelaustrittsrichtung seitlich nach unten CJBS S.8
Kabelaustrittsrichtung hinten nach rechts CJRB S.8 Umgekehrte Referenzposition NM S.8

5 RCP6-GRT7B



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

* Die Home-Position ist auf der offenen Fingerseite.
*1 Mit einem Gewindebolzen verschlossen, um das Eindringen

von Fremdkarpern zu verhindern.

Fur die Nutzung der Gewindebohrung als Montageflache
ist dieser zu entfernen.

Kabelaustritts-
Optionen
CJ*B

200 Achskabelanschluss
" (bzw. Option AC1/2/3) J(Zuléssiger Kabelbiegeradius: R50
= %
o
Langloch Tiefe 2 |
K
2
3o LY
ol ) 1
N
4 4-M4 Tiefe 5
50 - i
Langloch Tiefe 2 203 H7 Tiefe2
123 )
Schmi 68 Finger- 66 10.1
) chmier- 40 Offnen/SchlieBen- 14.5 43
Finger- nippel 330101 4-M4 Tiefe 4.7 Schraube
Offnen/SchlieBen- < ) 25
Schraube " F | “ o
w = — ul m$
G4 = e 3] 2% o
REE t &
\ y h..:':,_u—_dn
New ] -
.36 | 36
Offene Seite (Refer unkt): 43 ef
Geschlossene Seite: 3 @3 H7 Tiefe2
(max. Arbeitsbereich 2 bis 44)
)|
o Teiledetails Finger
N 36
— ol 25
©900] e 105 20
g | [ 0 2
f=1
N
~
@]ﬂﬂm:] ‘ <! 3 +8mc 4-M4 Tiefe 4.25 *1 ( (% @@ m
Langloch Tiefe 2 " T 03 H7 Tiefe 2 h
\ -3
M3-Schraube mit N 0|
Unterlegscheibe 03 H7 Tiefe 2 5-Schraubenloch .
(fiir Schutzleiter) 4-M4Tiefe 471 (mit Verschluss- \2x 04 .H7 Tiefe 4
/ Schraube) 2x2-M5Tiefe 7.5

ol ¢

1

Langloch Tiefe 2

+0010
3% bk

° =)
° o o
o =)
H%D
125 10.1
[} [e]
c o

M3-Schraube mit
Unterlegscheibe
(fiir Schutzleiter)

CJRS

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Steuerungs-Betriebsarten

Max. Anzahl von

S Max. Anéahl Eingangs- Referenzseit
SZEIChNENg a"S};ec':]esrenarer spannung n Pulstreiber | Programm Netzwerk *E/A-Typ-Auswahl Pos| erpunkten SEEHEES
PCON-CYB/PLB/POB 1 [ ] [ ] _ Fir diesen Typ ist kein 64
(erscheint in Kilrze) " Stetlerungstyp- | Stederungstyp- Netzwerk auswahlbar.
[ ] o i ‘et 512 .
PCON-CB/CGB ' 1 BTy | *EATyp - Devicei'et — (768 bei Netzwerk spez) | Siehe des
24VDC Auswahl Auswahl CE'IIHR EtherCAT. " entsprechende
MCON-C/CG M s Dieser Typ ist nur an ein BEEEN" Ethen\'et/!P 256 Prospekt
1 Netzwerk anschlussfahig. ﬁ.ﬁw oder
MCON-LC/LCG Compoi ‘et Betriebs-
(erscheint in Kiirze) 6 - - L Hl:i’r_\weis: o 256 handbuch.
- Die u
— Einphasig |Fst abb:’ngi? \;on defjeweil{gﬁn (S;euerung.
MSEL-PC/PG l 4| 100~230VAC ® B 30000
RCM-P6PC ) . ’ Siehe RCP6S-Feldnetz-
(erscheint in Kiirze) ‘ 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 werkBetriebshandbuch.

RCP6-GRT7B



RC P6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.
www.eu.robocylinder.de

Hub 80

* Die Home-Position ist auf der offenen Fingerseite.

*1 Mit einem Gewindebolzen verschlossen, um das Eindringen
von Fremdkérpern zu verhindern.
Fur die Nutzung der Gewindebohrung als Montageflache

Achskabelanschluss

% Zulassiger Kabelbiegeradius: R50

200
(bzw. Option AC1/2/3)

ist dieser zu entfernen.
3. =
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N
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b7 (| IN
N
5
g |
Langloch Tiefe 2 5 N~
—— 4 el
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Offene Seite (Referenzpunkt): 83
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|

(max. Arbeitsbereich 2 bis 84)

Teiledetails Finger

Kabelaustritts-
Optionen
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Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

. Max. Anzahl Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
h e Ref t
E I ;\ec\fqesre%a'er spannung on Pulstreiber | Programm Netzwerk *E/A-Typ-Auswahl Positionierpunkten SISIEREEE
PCON-CYB/PLB/POB ] _ Fir diesen Typ ist kein 64
(erscheint in Kiirze) " Stelerungstyp- | Steverungstyp- Netzwerk auswahlbar.
[ (] Device: ‘et 512 :
PCON-CB/CGB 1 *E/ATyp- ~E/ATyp- = eviceie S 768 bei Netzwerk-Spez Siehe das
24VDC Auswahl Auswdhi G‘."l!ﬂk EtEI:herC\:\'I;‘/'IF ( 7 entsprechende
i Dieser Typ ist nur an ein PIRIOIF LI ern‘et/1 Prospekt
MCON-C/CG i § 8 Netzwerk anschlussfahig. ﬁ%ﬁf 256 oder
ot N
MCON-LC/LCG . ~ B A Compoi et o6 Betriebs-
(erscheint in Kiirze) H[i)r_|weis: ) handbuch.
-Die u
| Einphasig ::st abt\:ngi? \;on del_'jeweili_gﬁn zr_euerung,
SELPOPG 4100230 vAC s B 30000
RCM-P6PC . q . Siehe RCP6S-Feldnetz-
(erscheint in Kiirze) 1 Istinnerhalb eines RCP6S-Gateway-Systems einsetzbar. 768 werk Betriebshandbuch.
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Optionen

Optionscode

Beschreibung

Optionscode

Beschreibung

— CJLIB (Hinten)

* Der bewegliche Teil befindet
sich auf der unteren Seite

— CJLIS (Seitlich)

* Der bewegliche Teil befindet CJBS

sich auf der unteren Seite

Optionscode

Beschreibung

Optionen 8



Referenzdaten

Greifer-Auswahlverfahren

Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des maximal
zulassigen Werkstiickgewichts.

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

(® Normales Transportieren

Ermittlung der erforderlichen F: Greifkraft (N) - Gesamtbetrag der Druckkrafte beider Greiffinger
Greifkraft und des maximal p: Koeffizient der statischen Reibung zwischen dem Greiffinger

. - . aufsatz und Werkstiick
zuldssigen Werkstiickgewichts. m: Werkstiickgewicht (kg)

g: Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s?)

@ Die Bedingungen, unter denen das Werkstlick ohne
Herauszufallen statisch gehalten wird, sind:
Fu>Ww F> %

@ Unter Berticksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2 beim normalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft folg

F> % X 2 (Sicherheitsfaktor)

Bestimmung des
Greifpunkt-Abstandes.

@ Liegt der Reibungskoeffizient p zwischen 0,1 und 0,2,
gilt die folgende Gleichung:

mg
— 2  x2= ~ X
F> 01~02 2=(10~20) X mg

* Steigt der statische Reibungskoeffizient,
erhoht sich das maximal zulassige Werk-
stiickgewicht ebenfalls. Zur Sicherheit

Normales Transportieren des Werkstiicks sollte jedoch ein Modell gewahit wer-

den, das eine Greifkraft erzeugen kann,

Erforderiche Greifaft P Mind. das 10-bis 20-fache des Werkstikgewichts | G TeesEns o 16, ok Jhieche
Max. zulassiges Werkstiickgewicht P Nicht groer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft

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

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

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

Bei hoher Beschleunigung/Verzogerung bzw. StoBeinwirkung

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

Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes.

Fir den Einsatz der Achse missen die Abstande (L1, L2) von der Rahmen-Anbaufldche 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 beeintrdchtigen kann.

Schlittenoberseite -
Abstand vom Angriffs-
punkt der Fiihrung

RCP6-GRT7A RCP6-GRT7B (Ubersetzung: 1) (RCP6-GRT7B (Ubersetzung: 2)
160 Ubersetzung 1 Ubersetzung 2
— 140
= 160
£ 120 — 140 —1
= £ £
N 100 £120 £1
g &0 N 100 N
g &0 2 &0 2
2 > >
g a0 g &0 g
< 20 ¥ a0 <
=} =}
o < 20 <
0 20 40 60 8D 100 120 140 160 o
GTEprunkt 0 0 ap 60 B0 100 120 140 160 (1] 20 40 B0 BD 100 120 lal- 160
L1 [mm] Greifpunkt L1 [mm] Greifpunkt L1 [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 groR oder das Werkstiickgewicht schwer, kénnen Tragheitskréfte sowie Biegemomente, die beim Offnen/SchlieRen
auftreten, die Leistung der Achse verringern oder ihre Fiihrung zu stark belasten.

9 Referenzdaten



Referenzdaten

Greifer-Auswahlverfahren

Priifung der auf die Greiffinger wirkenden ¢
(D Zulassige vertikale Last

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

Berechnung von Ma und Mc mit LT 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 zuldssiges Moment) (N*m)

Zulassige Last F (N) > L(mm) x10°

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

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

Zulassige Maximal zuldssiges Lastmoment
Modell vertikale Last F (N-m) (Hinweis 2)
(N) (Hinweis 1) Ma Mb Mc
RCP6-GRT7A 598 3.6 3.6 10.2
RCP6-GRT7B 898 7.5 7.5 15.3

(Hinweis 1) Die genannten zuldssigen Werte gelten im statischen Zustand.
(Hinweis 2) Die zuldssigen Werte beziehen sich auf den Einzel-Greiffinger.

* Die Gewichte von Greiffinger und Werkstlick sind ebenfalls Bestandteil der duBeren Kraft. * Der oben dargestellte Lastangriffspunkt definiert die Position, an der die

Eine Zentrifugalkraft, die auftritt, wenn ein Greifer sich zum Aufnehmen eines Werkstiicks dreht, Last am Greiffinger wirkt.
sowie eine Tragheitskraft, erzeugt durch Beschleunigung oder Verzdgerung in der Bewegung, Die Position héngt von der Lastart ab.
sind ebenfalls Bestandteil der duBeren Kraft. - Greifkraft-abhdngige Last: Greifpunkt

- Schwerkraft-abhdngige Last: Schwerkraftmitte
- Tragheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft beim Drehen:
Schwerkraftmitte
Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar.

Kurzanleitung fiir Form und Gewicht der Werkstiicke

1. Die Diagramme bilden die Greifkraft als Funktion des Greifpunkt-Abstands bei maximaler Greifkraft von 100% ab.
2. Der Greifpunkt-Abstand ist das Langsmal3 von der Anbaufldche des Greiffinger-Aufsatzes zum Greifpunkt.

3. Die Greifkraft ist von Achse zu Ache unterschiedlich. Die unten aufgefiihrten Werte sind nur als Richtwerte zu betrachten.

Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand Greifkraft-Anderung in Abhéngigkeit vom Greifpunkt-Abstand Greifkraft-Anderung in Abhangigkeit vom Greifpunkt-Abstand
110 110 110
100 100 100
— T
90 90 90
—
—~ 70 —~ 70 -~ 70
8 8 8
£ 60 £ 60 £ 60
c I g
£ 50 £ 50 £ 50
o < v
G 4 (G Y 40
30 30 30
20 20 20
10 10 10
00 20 40 60 80 100 120 140 160 00 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150 00 0 20 30 40 5 60 70 8 9 100 1015
Greifpunkt-Abstand (mm) Greifpunkt-Abstand (mm) Greifpunkt-Abstand (mm)
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