Motor mit Kupplung Aluminiumrahmen RCS2-SA4C
52 mm Breite RCS2-SA5C

A 3 58 mm Breite RCS2-SA6C
Quality and Innovation 2 mmbrote RCS.oATC
Stahlrahmen 60 mm Breite RCS2-SS7C
RCS2 80 mm Breite RCS2-SS8C
Serie Einbaumotor Aluminiumrahmen 40 mm Bre?te RCS2-SA4D
52 mm Breite RCS2-SA5D
58 mm Breite RCS2-SA6D
Schiitten Abgewinkelter Motor Aluminiumrahmen 40 mm Breite RCS2-SA4R
52 mm Breite RCS2-SASR
58 mm Breite RCS2-SA6R
73 mm Breite RCS2-SA7TR
Stahlrahmen 60 mm Breite RCS2-SS7R
80 mm Breite RCS2-SS8R
Standard Miniatur-Ausfiihrung 46 mm Breite RCS2-RNSN
46mm Breite S2-RP5N
46 mm Breite RCS2-GS5N
46 mm Breite RCS2-GD5N
RCS2-SD5N
Motor mit Kupplung RCS2-RA4C
55 mm Breite RCS2-RA5C
837 mm RCS2-RA4D
R c S 2 75 mm Breite RCS2-SRA7BD
Serie Abgewinkelter Motor 37 mm RCS2-RA4R
55 mm Breite RCS2-RA5R
130 mm Breite RCS2-RA13R
SELSENEEY Finzelfiihrung Motor mit Kupplung 237 mm RCS2-RGS4C
55 mm Breite RCS2-RGS5C
Einbaumotor 237 mm RCS2-RGS.
Kurze Ausfiihrung 75 mm Breite RCS2-SRGS7BD 255
Motor mit Kupplung 237 mm RCS2-RGD4C 257
55 mm Breite RCS2-RGD5C 259
Einbaumotor RCS2-RGD4D 261
Kurze Ausfiihrung RCS: D7BD 263
Abgewinkelter Motor RCS2-RGD4R 265
Miniatur-Typ kurz und kompakt 48 mm Breite RCS2-TCASN 322-1
Rcsz kurz und breit 80 mm Breite RCS2-TWASN ~ 322-3
Serie kurz und flach 95 mm Breite RCS2-TFASN 3225
Tischschlitten
40 mm Breite RCS2-A4R
RCS2 52mmBreite  RCS2-ASR
Serie RCS2-A6R
2 3 O VA ‘ Arm/Flach Flach-Typ
R c S 2 2-Finger-Greifer Langhub-Schlitten-Typ 104 mm Breite

NG 284 mm Breite  RCS2-GR8

Servomotor

Rotationsachse Gerader Motor 64 mm Breite RCS2-RT6 365

RCS2 Abgewinkelter Motor 64 mm Breite RCS2-RT6R 367
Serie Abgewinkelter Motor m. Hohlwelle 68 mm Breite RCS2-RT7R 369
Kleiner Hohlwellen-Horizontal-Typ 85 mm Breite RCS2-RTC8L/RTC8HL370-1
Drehachse Mittlerer Hohlwellen-Horizontal-Typ 99 mm Breite RCS2-RTC10L  370-3
GroBRer Hohlwellen-Horizontal-Typ 123 mm Breite RCS2-RTC12L  370-5

==z !
Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmren 40 mm Breite RCS2CR-SA4C 425

mit zugehorigen Steuerungen s2mmbrete  RCSICRSASC 427
SCON, SSEL und XSEL g

RCSZCR 58 mm Breite RCS2CR-SA6C 429
73 mm Breite RCS2CR-SA7C 431

Stahl-Rahmen 60 mm Breite RCS2CR-SS7C 433
Reinraum 80 mm Breite RCS2CR-SS8C 435
Einbaumotor Aluminium-Rahmren 52 mm Breite RCS2CR-SASD 437

58 mm Breite RCS2CR-SA6D 439

Serie

Schubstangen-Ausfithrung  Motor mit Kupplung RCS2W-RA4C
RCSZW Einbaumotor RCS2W-RA4D
Serie Abgewinkelter Motor RCS2W-RA4R

Feuchtraum



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 - S A 4 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, Kupplungs- Spezifikation

W Vodelispeziiikationen RCS2 — SAAC — [ |- 20 — [ 1— [ 1 - [ 1 - L1 — [

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange - Optionen
I Inkremental- 20: Servomotor ~ 10:10 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 20W 5: 5mm . T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
2.5:25mm SSEL RS

M :5m
XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

400:400 mm XSEL-P/Q

(Angabe in 50 mm- Schritten)
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fir Hochstbeschleunigung

(ausgeschlossen fuir Modelle mit 2,5 mm Steigung)

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fir die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G
(0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von
1G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung|  Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub 50 ~ 400
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| Langskraft (N) (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCS2-5A4C-(@)]-20-10{Q)- @} @B 10 4 1 196 10 665

RCS2-SA4C (@) -20-5{2) 20 | 5 6 25 | 392 | Jowwer 5 330
50 mm- Schritten)

RCS2-SA4C(D)]-20-2.5{2) 25 8 45 | 784 25 165

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ @] Hub Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

(Einheit: mm/s)

Kabelldangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode

P (1 m)
Standard S(3m)

RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
RO4 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)

X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 firr Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Boost-Funktion HA R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger
Home-Sensor HS R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment () [ Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.9 Nm, Mc: 6.8 Nm
S A— Schl_ittenroller—Spezifikation SR R-36 Zulass. §tatisches Lastmoment M.a: 6.9 Nm, Mb: 9.9 Nm, Mc: 17.0 Nm
(230 VAC) Schiittenabstandshalter SS R-36 Zulassige Auskragung Bis zu 120 mm
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 2,5 gewahit werden. Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit] 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlt werden.

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
99 RCS2-SA4C




Rcsz RoboCylinder

Abmessungen
S nnen CAD hnungel H .
unsere Internetseite herunterladen. Sonderbestellungen @ Seite R
4-23.6 32
@6.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 3.7 20‘%2
(zur Montage des Achse) *4 2-B3H7, Tiefe 5 rGT 4-M3, Tiefe 7
T
g = Kabelverbin
- — o E1T T I 1 A Ail abelverbindungs-
Justier- @8 Loch N NI o HE:EE stecker *1
Schlitz O = /

‘ 240
; Endflache des Rahmens
Detailansicht des Justier-Schlizes ~ Rahmens Endflache des Rahmens Sicherstellung 100
zur Einstellung der Schlittenposition L / oder mehr
. 365 Offset ' 23 Hub 70 12.8,/ 123.2 (162.2 bei Ausfiihrung mit Bremse)
ig fiir Ma-Moment *3 3 3 T
) [ ME/ NSE Home/| NME *2
\
2 00— ) 2
£ o f g
=N O E NS = s——— " £
S| of 1) =)
£ i s
= Q- =
w0 L T =
A 37 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 46
| ‘Achsbrelte:40 3 Endfiache des 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
Rahmens L& R UX100” (Hub auBer 50) o mss
o +
©
4 TreER=—¢—4 -t — -
9 % 7r ©
Referenz- ST =
flache ® - i
of m-M3, Tiefe 5 P (@3 Bohrung/Langloch) 2-3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Detailansicht A Detailansicht ~ Langloch, Tiefe 5 N (@3 Bohrungen)

(Montageloch und Referenzfiache) - des Langlochs — vom Rahmenboden,

. * Mehrgewicht bei Modellen
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub it Bremse: 0.3 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
|Ohne Bremse| 279 329 379 429 479 529 579 629
| Mit Bremse 318 368 418 468 518 568 618 668

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. M 122 172 222 272 322 372 422 472

*2 D‘erthchIif;_(len fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile N 50 100 100 200 200 300 300 400
mE:IMZrCLL;;'iSChe, Endpunkt P 35 85 85 185 185 285 285 385
SE: Hub-Endpunkt R 22 22 72 22 72 22 72 22

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments U _ 1 1 > 2 3 3 4

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist,
kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder Gerausche erzeugt. m 4 6 6 8 8 10
Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm Gewicht (kg) | 0.7 0.8 0.9 1 1.1 1.2 13 1.4

oder weniger.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung S Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt Esredaremys
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
] 115 VAC 547
Serieller SCON-C-20D@-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-200@-NP-2-G3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-200®@-N1-EEE-2-G) | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. Servomotor

(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).

(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

(230 VAC)

'A ' RCS2-SA4C



RCS 2 RoboCylinder

R ' S 2 — S A 5 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

W Vodelispezificationen RCS2 — SA5C - [ |- 20 — [ 1—- [ ] - 1 - [1 - []
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental- 20: Servomotor ~ 20:20 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 20W 12:12 mm ) T2 :SCON P :im Tabelle unten.
6: 6mm SSEL Mo am
3: 3mm SQO:SOO mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fir Hochstheschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 3 mm Steigung)

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priiffung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G
(0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von
0,8 G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

Modellspezifikation

B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| steigung | Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub 50 ~ 450 500
stung (W)| (Mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | Langskraft (N) | (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCS2-SA5C-(D)]-20-20-(@H@HDHE) 20 2 05 | 99 20 1300 1300
RCSZ-SASC--20-12- 20 | 12 4 1 16.7 (Ini(?m;;‘h)riem 12 800 760

RCS2-SA5C-[(D)]-20-6-[@) 6 8 2 333 6 400 360
RCS2-SA5C-[(D)]-20-3-[Q) 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklérung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifiiationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montagefuy FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Boost-Funktion HA R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger

Home-Sensor HS R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm

Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
s?g%"";xg; * Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 3 gewahlt werden. Zulassige Auskragung Bis zu 150 mm

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlit werden. Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
1 O 1 RCS2-SA5C



RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

v . . i Sonderbestellungen

4-@4.5 40

@8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5 1930%2
(zur Montage der Achse) *4 2-@4H7, Tiefe 5_ f‘gﬂ 4-M4, Tiefe 9

— = o
DY T ta# Lo ]
) T 3 Kabelverbindungs-
Justier- @8 Loch © #@ ol & ©
— T e o R Eem—a—s A== === - tecker *1
Schlitz N @) | N %g e stecker
- IF—mem P | /
10.2\, J_l4. M 4A5J 240) ‘
Endfliche des Rahmens Endflache des Rahmens
Sicherstellung 100
L oder mehr ,
48
32 ggﬁgmfm”z' 237 Hub 94 13.5T_99.2 (138.2 bei Ausfuhrung mit Brenjse)
20 ¥ w [\ 3
[ | ladomentS | EARse Home/| NME *2
3 = C 77777777777777 j | —1 )
@ T
K M
21 2@P s | - 5
5] <
IR (0] © g
SN =
) | = 1 7
AVL 50 ﬁ Unterseite des Rahmens Motorbreite: 52
Achsbreite:52
Endfléche des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
14. R UX100P (Hub auBer 50) 50 14.

o
Finj — S — I A,
% > |
Flache i i P
Detailansicht A dDelaiIanlsiczt
4 es Langlochs -
(Montageloch und Referenzflache) g m-M4, Tiefe 7 P (@4 Bohrung/Langloch) 2547, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)
vom Rahmenboden
. * Mehrgewicht bei Modellen
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

|OhneBremse 280.4 | 330.4 | 380.4 | 430.4 | 480.4 | 530.4 | 580.4 | 630.4 | 680.4 | 730.4

| MitBremse | 319.4 | 369.4 | 419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. M 142 192 | 242 292 342 392 442 492 542 592
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500

nicht berdhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
42 42 92 42 92 42 92 42 92 42

SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

cl|o|o|z

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens igt ist, - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder Gerdusche erzeugt. m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Wenn die Montagelécher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm Gewicht (kg) 13 1.4 15 1.6 1.7 1.8 1.9 2 2.1 2.2
oder weniger. - - - 3 . X . 8 .

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung S Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, 115 VAC 547
Serieller SCON-C-20D@-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-200@-NP-2-G3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-200®@-N1-EEE-2-G) | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. Servomotor
(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). (230 VAC)

@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).

(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-SA5C



RCS 2 RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, Kupplungs- Spezifikation

RCS2-SA6C

W Modelispezifikatonen RCS2—SA6C—[ |- 30 — [ |- [ - [ - [ - []
Baureihne — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 30: Servomotor 20:20 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 30W 12:12 mm . T2:SCON P :Im Tabelle unten.
6 6mm SSEL B o
3: 3mm 600:600 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fir Hochstheschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 3 mm Steigung)

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung
von 1G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung

l Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung Wirksame Hub 141D 50 ~ 450 500 | 550 | 600

stung (W) (Mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | Langskeaft )| (mm) Steigung (In 50 mm-Schiten)| (mm) | (mm) | (mm)

RCS2-SA6C-[D)]-30-20-[QH@H@HE) 20 3 05 | 145 20 1300 | 1300 | 1160 | 990

50 ~ 600
RCS2-SA6C D) -30-12 (2 {B) w0 | 12 6 15 | aa2 | 00 12 800 | 760 | 640 | 540
RCS2-SA6C-(D)]-30-6-[@) 6 12 3 484 6 400 380 | 320 | 270
RCS2-SA6C-(D)]-30-3-[@) 3 18 6 96.8 3 200 | 190 | 160 | 135
Erklarung der Ziffern [(D| Enkoder-Typ [ Hub [®)] Einsetzbare Steuerungen |@) Kabellange (&) Optionen (Einherdmm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1 m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel | R06 (6 m) - R10 (10 m)

X06 (6m) - X10 (10 m)
X11 (11 m) - X15 (15m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Speziallangen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montageful3 FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Boost-Funktion HA R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger

Home-Sensor HS R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm

Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
St(azné?]n:ﬁ\lg; * Die Boost-Funktion kann nicht fur ein Modell mit Steigung 3 gewahit werden. Zulégsige Auskragung _ Bis zu 220 mm i i

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewahlit werden. Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen
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Detailansicht
des Langlochs

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzflédche)

P (@4 Bohrung/Langloch) m-M5. Tiefe 8
Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Bohrungen)
vom Rahmenboden

3-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

B Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 100 | 150 200 250 300 350 | 400 | 450 500 | 550 600
L | Ohne Bremse | 321.4 | 371.4| 421.4 | 471.4| 521.4| 571.4| 621.4 | 671.4 | 721.4 | 771.4 |821.4 | 871.4
| MitBremse | 360.4 | 410.4 | 460.4 | 510.4 [ 560.4 [ 610.4 | 660.4 [ 710.4 | 760.4 | 810.4 |860.4 | 910.4
N 81 131 | 181 231 281 331 381 | 431 | 481 531 | 581 631
P 66 116 | 166 216 266 316 366 | 416 | 466 516 | 566 616
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die U 1 > > 3 3 2 2 5 5 5 5 7
umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
SE: Hub-Endpunkt 3
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments Gewicht (kg) L& L L 2 22 2 209 243 3 32 3 39

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung S Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, 115 VAC 547
Serieller SCON-C-30DMD@-NP-2-G) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-30D(M@-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-30DM@-N1-EEE-2-® | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
. . o Servomotor
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (230 VAC)
(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-SA6C



RCSZ RoboCylinder

‘ S z — S A 7 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 73 mm,
230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

W Modelispezificationen RCS2 — SA7ZC [ 1- 60 — [ 1—- [ 1 - 1 - [1 — []
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ-  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 60: Servomotor 16:16 mm 100:100 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 60W 8: 8mm ) T2 :SCON P :Im Tabelle unten.
4: 4 mm SSEL l%/l ;m
800:800 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fir Hochstheschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 4 mm Steigung)

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhaht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle
fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig- keit bei
dem gewdinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 4 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1G
(oder 0,8 G, wenn die Steigung 8 ist). (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren
Beschleunigungswerten.)

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

l Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung| __Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub 100 ~ 600 700 800
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In50 mm-Schritten) |~ (mm) (mm)

RCSZ-SA?C--60-16---- 16 12 3 63.8 16 800 640 480
RCS2-SA7C{(D)]-60-8{2) o | 8 2 6 | 1275 | 100800 8 400 320 | 240

(In 50 mm-Schritten)

RCS2-SA7C{@)]-60-4-[@) 4 40 12 | 2550 4 200 160 | 120

Erkldrung der Ziffern [(D] Enkoder-Typ Hub  [@)Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 firr Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse: Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Bremse: Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse: Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Boost-Funktion HA R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 13,9 Nm, Mb: 19,9 Nm, Mc: 38,3 Nm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 50,4 Nm, Mb: 71,9 Nm, Mc: 138,0 Nm
s?g?,"ﬂg; * Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 4 gewahit werden. Zulés.sige Auskragung _ Bis zu 239 mm _ _
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schiittenroller-Spezifikation gewhit werden. Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit] 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber H )
unsere Internetseite herun?erladen. www.eu.robocylinder.de . Sonderbestellungen @ Seite R-9

(300)

20, 20__20

LT T 1

E&le o Bl—

o

o
2]
| e

i

4-M5, Tiefe 10 / _ﬂ.} 2-@5H7, Tiefe 10

ala |

Kabelverbindungs-
stecker *1

30

(Passungstoleranz 0,02)

50
v L
[18 Hub 126 1385
- - 3 3
Offset-Referenz MEARN_SE Home ME *2
position fiir (@.9) 3
Ma-Moment *3 s i
- 1 I
[]]e |
3| e S -
3 " ‘ ‘
| - - o rava Wl
: ! I 9
A } l_ 71 J E-@4H7, Tiefe 6 vom D-MS, Tiefe 9 F-@6 Bohrung, @9.5 Senkbohrung, Tiefe 5.5 SiuL—l o 71
73 R \ von min. 100 73
g0 0 ‘\Ad} ‘u*'@ \$ @L & é & 1 ==
ol £ = \g =) & &
4 | A4 / i & P
Referenz- 26 of J'7é L& & & & & &
flache | | |
Langloch, Tiefe 5 P
Detailansicht A vom Rahmenboden ‘r BX100
(Montageloch und Referenzflache) Cx100” 100 30
A 80 18 51 83.5
P (Abstand Langloch zu @4 Bohrung)
Abmessungen der Bremse *1 SchlieBen Sie das Stromkabel und das E/A-Kabel an. Kabeldetails siehe Seite R-39.
. *2 Der Schlitten fahrt bei der Riickkehr zur Home-Position zum ME. Achten Sie darauf,
EES- Eﬁ’mrsekcab?' dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
3 0ang — ]/ ME: Mechanischer Endpunkt
£ BE: Bremskabel- 88~ |——— —- SE: Hub-Endpunkt
‘ = — aUsgang En 4 e 7 *3 Referenzposition fur die Berechnung des Ma-Moments
pei il
3 .
BL: Bremskabel- / [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
ausgang 1inks
41 13.3 44.7 16.3 Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
ME 7335 L 332.5 | 382.5 | 432.5 | 482.5 | 532.5 | 582.5 | 632.5 | 682.5 | 732.5 | 782.5 | 832.5 | 882.5 | 932.5 | 982.5 | 1032.5 | 1082.5
A@) A 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600 600 700 700 800
" "
: o PH { 9] r / B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
‘: ""ET" * 2 9 I,;g. r H C 0 0 1 1 2 2 3 = 4 4 5 5 6 6 7 7
=T 52 ]| D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
73 E 2 3 3 3 & & S B 3 S 3 3 3 3 3 3
F 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 i il
* gOde”elm'l Bf(iT(SSEGh;De” E'”_e “z‘ 43 mm erweiterte P 0 85 85 | 185 | 185 | 285 [ 285 | 385 | 385 | 485 | 485 [ 585 | 585 [ 685 | 685 | 785
esamtlange .3 mm bei endseitigem -
Bremskabelausgang) und ein um 0.6 kg hoheres Gewicht. Gewicht (kg) | 2.4 2.6 2.8 3.0 3.3 3.5 3.7 3.9 4.2 4.4 4.6 4.8 5.1 5.3 5.5 57

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
115 VAC 547
Serieller SCON-C-60D@-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-60D@-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-600®@-N1-EEE-2-G) | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
. . L Servomotor
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (230 VAC)

(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).

@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-SA7C



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — S S 7 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 60 mm,
230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahl-Rahmen

Il Modellspezifikationen RCS2 — SS7C — I:l - 60 — | | - | | - | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 60:Servomotor 12:12mm 100:100mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 60 W 6: 6 mm T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
t S :3m
SSEL M :5m
600:600mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G. Das ist die maximale
Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung| __Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 100 ~ 500 600

stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) (mm)

RCs2-557C-[D)]-60-12-2)]- BH@HE) NI o |8 | 0o e00 12 600 470

RCsS2-57C{@)]-60-6{2) 6 30 8| 10 | e 6 300 230
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @] Hub Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |/R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Spiel 0.1 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zuléss. dynam. Lastmoment (*) Ma: 14,7 Nm, Mb: 14,7 Nm, Mc: 33,3 Nm
STV Zulass. statisches Lastmoment Ma: 79,4 Nm, Mb: 79,4 Nm, Mc: 172,9 Nm
(230 VAC) Zulassige Auskragung Bis zu 300 mm

Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 10000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen
S i H )
! : : Sonderbestellungen Seite R-9
126
60
) sl 50 5 ) _
2-@5H7, Tiefe 10 932002 g 4-M5, Tiefe 10 Kabelverbindungs-
stecker *1
T .
= e g ‘\ .
S e A J ’
!
19.5 le 195
L)
1 ) 126
Offset-Referenzposition 25 Hub (126) 25|315_ 445 _ 495
fir Ma-Moment *3 ME | SE Home | ME *2 0.5
5
Loch fiir Kupplungsjustierung | Sicherstellung 100
oder mehr
18 NX100P C MX100P 18  D-M5, Tiefe 8
4-pA4H7, Tiefe 6 vom 100 B 100
Rahmenboden
0 i
~ > g 5 3 = )
= HEse o 5 5 ryryss st
e 55 l o — © e &
- n -
ﬁ;gﬁéenz/ — 60 . 50 (Abstand Langloch Langloch, Tiefe 6

zu @4 Bohrung)
Detailansicht A

Abmessungen der Bremse

* Modelle mit Bremse haben
eine um 24.5 mm
erweiterte Gesamtlange
(L) und ein um 0.3 kg
hoheres Gewicht.

]
T .
o] e ® [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
rel
o RI Hub 50 100 150 200 | 250 300 350 | 400 | 450 500 | 550 600
L 364 | 414 | 464 514 564 614 664 714 764 814 | 864 | 914
60 A 226 | 276 326 376 | 426 476 526 | 576 626 676 726 776
B 0 40 90 140 190 240 290 | 340 390 | 440 | 490 540
C 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. D 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die M 1 1 1 1 1 2 > 2 2 3 3 3
umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt N 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
SE: Hub-Endpunkt P
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments Gewichti(kg) 2 82 35 38 A2 2 A2 2l 32 i gl G

vom Rahmenboden

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt T
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, ) 115VAC 547
Serieller SCON-C-60D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-601D-NP-2-Q) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@®-1-60D-N1-EEE-2-&) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A

I

RCS2-SS7C

Servomotor

(230 VAC)




RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S Z — S S 8 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahl-Rahmen

B Modelispezifikationen RCS2 — SS8C — | |- | | — | | — | | — | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 100:Servomotor ~ 20:20 mm 100:100mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 100W. 10:10 mm . T2:SCON : 13m Tabelle unten.
150: Servomotor SSEL M Srr::
150 W 1000:1000mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

(Angabe in 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G. Das ist die maximale
Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

l Hub und maximale Geschwindigkeit

o Molorl| Steigung|__ Maximale Zuladung | wirsame | Hub Fub 100 ~ 600 | 700 | 800 | 900 [1000

stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| Léangskraft (N)|  (mm) Steigung (In50 mm-Schviten) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

RCS2-SS8C-[D)]-100-20-[Q)- (@ [@H®) 20 | 20 4 | 849 20 1000|960/ 765 |625 | 515
100

RCS2-5S8C{([D)-100-10-(@) 10 40 8 169 10 500 | 480|380 310|255

100 ~ 1000

RCS2-$S8C-[D)-150-20- () - @ [@HE) 20 | 30 6 | 1s [T Bty
150
RCS2-5S8C{([D)-150-10-(2) 10 | 60 12 | 256

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @] Hub Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Spiel 0.1 mm oder weniger

Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 36,3 Nm, Mb: 36,3 Nm, Mc: 77,4 Nm
Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 198,9 Nm, Mb: 198,9 Nm, Mc: 416,7 Nm
Zulassige Auskragung Bis zu 450 mm

Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 10000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
1 09 RCS2-SS8C

Servomotor

(230 VAC)




RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

S nnen CAD hnungel

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen

170
90
75 75 7.5 | 4-M8, Tiefe 10 (300)
15 45002 15| Kabelverbindungs-
stecker *1
| , o, N1 ]
% ol w| <[ 0|5 %
o] | @ <~ |25 /
p—— =g
‘ L 2 22 ] - L J
35 |20/35 2-@8H7, Tiefe 10
L)
155(100W)
17 ®) 173(150W)
64(100W)
- 30 Hub (170) 30 | 38 82(150W) 525
Offset-Referenzposition H ME *2 05
fiir Ma-Moment *3 MEXSE[i ome L -
7%15“—\ r S ——
® t \
Rils g L < /
# (B = =7 |
A 74 .
Loch fiir Sicherstellung 100
80 2 Ni100” E N:100 13 \Kﬂgph}]ﬂgsiustierung oder mefir
100 B 100
o] < < & & < <
pa— ﬁ[ 010 <o ° ® 10—+l — —
- 5 i3 E:3 £ 3
Referenz-
flache Detailansicht A . 50 (Abstand Langloch Langloch, Tiefe 6 D-M8. Tiefe 10 4-@5H7, Tiefe 6
zu @5 Bohrung) vom Rahmenboden E— vom Rahmenboden
Abmessungen der Bremse
v 43 *1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe
e Seite R-39.
- / * Modelle mit Bremse haben *2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf,
o By . ] ain i 26 mm orrelerte dass der Schiften die umgebenden Teile icht berbhr
N G ta L) und ei : Mechanischer Endpun
MPa] Meldf B  Sumewsbuwder
Gewicht. *3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
80 26.5
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
L (100W) 452 502 552 602 652 702 752 802 852 902 952 | 1002 | 1052 | 1102 | 1152 | 1202 | 1252 | 1302 | 1352 | 1402
L (150W) 470 520 570 620 670 720 770 820 870 920 970 | 1020 | 1070 | 1120 | 1170 | 1220 | 1270 | 1320 | 1370 | 1420
A 280 330 380 430 480 530 580 630 680 730 780 830 880 930 980 | 1030 | 1080 | 1130 | 1180 | 1230
B 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
D 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
E 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
Gewicht (kg) 6.0 6.5 7.1 7.6 8.2 8.7 9.3 9.8 10.4 | 109 115 | 12.0 | 12.6 131 | 18.7 | 142 148 | 153 | 159 16.4

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBen

Bezeichnung

Modell

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-

typ

Pulstreibertyp

SCON-C-100D-NP-2-3)
SCON-C-150(D-NP-2-G3

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL-C-1-100D-NP-2-G)
SSEL-C-1-150D-NP-2-G)

Programm-

steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-@®-1-100(D-N1-EEE-2-®
XSEL-@)-1-1500-N1-EEE-2-5)

Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
"°!‘P'S.Z“ 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, 115 VAC 547
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
Passender i i *
4 (-) Dreiphasig 1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programmierbarer mit 150 W -
Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
Achsen steuern kann
Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

@ (entfallt)

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1AI

RCS2-SS8C

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

RCS2-SA4D

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

(Angabe in 50 mm- Schritten)

W Modelspezifiaionen RCS2 — SA4D— [ 1- 20 — [ 1 - [ 1 - [ 1 - [ —= [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 20: Servomotor ~ 10:10 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 20W 5: 5mm . T2:SCON g 13?:1 Tabelle unten.
2.5:2.5mm SSEL M :5m
300:300 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lénge

ROO: Roboterkabel

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

M Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung | Wirksame Hub — 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schiiten)
RCS2-5A4D-(@)]-20-10{Q)- (@} [@[E) 10 4 1 106 12 665
RCS2-SA4D{([D)]-20-5{Q) 20 | s 6 25 | 302 | 530 6 330
RCS2-SA4D-(D)]-20-2.5-2) 25 8 45 | 784 3 165

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @] Hub

Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

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

Speziallangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R0O6 (6 m) - R10 (10 m)

R11 (11 m) - R15 (15 m)

R16 (16 m) - R20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 firr Ersatzkabel.

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse: Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Bremse: Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse: Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Servomotor

(230 VAC)

LI Y R—

Zulass. dynam. Lastmoment (*)

Ma: 2,7 Nm, Mb: 3,9 Nm, Mc: 6,8 Nm

Zulass. statisches Lastmoment

Ma: 6,9 Nm, Mb: 9,9 Nm, Mc: 17,0 Nm

Zulassige Auskragung

Bis zu 120 mm

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
L
L




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Si nnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.
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Detailansicht A

28

Sonderbestellungen NG LR
111 (300) |
Kabelverbindungs-
stecker *1

=

40

4-M3, Tiefe 7

2-@3H7, effektive Tiefe 5

L

4-@3.6
6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.5 (.

B
g i

zur Montage) *4

Offset-Referenz-

position fur

Hub

70

Sicherstellung 100

oder mehr

Ma-Moment *3

E*2
. i v /
0 é Y ) ﬁ T u @
k=] ™
gy [0 [ = ol e
B 37
40 Unterseite
Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
1 R UX100P (Hub auRer 50) ) 50 118/
4 1 1
S . — 40
S=d- S=——0 = ——
of * At 0| [ —
Detailansicht - —+
des LanglomsLangIo?r;M?fillfie55 P (@3 Bohrung/Langloch) 2-@3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Detailansicht B ! N (@3 Bohrungen)
(Montageloch und Referenzflache) vom Rahmenboden
*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel
siehe Seite R-39.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie
darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
Abmessun gen der Bremse *3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
5.1 *4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen .
Montageléchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, . Abmessun gen un d Gewicht pro Hub
. kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
R: Bremskabelausgang rechts Schlitter ingen verursacht oder Geréusche erzeugt. Wenn Hub 50 100 150 200 250 300
5 die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt L 261 311 361 411 461 511
E: Bremskabelausgang Ende werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. A 146 106 246 206 346 396
L: Bremskabelausgang links M 122 [ 172 | 222 |272 [322 |372
N 50 100 100 200 200 300
133 40 133 133 44 13 P 35 85 85 185 185 285
ﬁl R 22 22 72 22 72 22
) - *Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm U — 1 1 2 2 3
o | ™ o I # erweiterte Gesamtlange (L) (41,3 mm bei
< 3 n 09 O‘ﬁ@} ‘-“_" @ H;ﬁ» endseitigem Bre lausgang) und ein m 4 4 6 6 8
Dt J &) 10 um 0,2 kg hoheres Gewicht. Gewicht (kg) | 0.8 |09 |10 |11 12 |13
™

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt T
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, ) 115VAC 547
Serieller SCON-C-20(D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-Q) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@®-1-20(D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2-SA4D

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 — S A 5 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

M Vodelspezifikationen RCS2 — SASD— [ |- 20 — [ 1— [ 1 - [ 1 - L1 — [

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange - Optionen
I: Inkremental- 20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 20W 6: 6 mm ) T2:SCON E ;m Tabelle unten.
3: 3mm SSEL T
500:500 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO : Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50 ~ 450 500
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (V)| (mm) Steigung (In’50 mm-Schiiten) (mm)

RCS2-SA5D-[(D)]-20-12- Q- [@} @} ®) 12 4 1 16.7 12 800 760
RCS2-SA5D (@) -20-6-(2) 20 | 6 8 2 ss3 | 5050 6 400 380

(In'50 mm-Schritten)

RCS2-SA5D-(D)]-20-3-[2) 3 12 4 65.7 3 200 190

Erkiarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ [@] Hub (@) Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Algereine Spezifikalionen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse: Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse: Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse: Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
Zulass. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Servomotor Zuléssige Auskragung Bis zu 150 mm
(230 VAC) Zulissige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments ulassige Auskragung
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Si nnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen MBS

30 M 91.5 (300) el
15.5 15.5 /stecker 1
P H
o = e § B
o 1 3y ‘ ‘ N § :‘3
< m 2
" &
4-@4.5 Durchbohrung, 4-M4, Tiefe 9 19002 ; . .
@8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (zur Montage) *4/ 30 2-4H7, effektive Tiefe 6
L i 100
oder mehr
Offset-Referenz- 15 A 76.5 )
position fur 14 Hub 94 14
Ma-Moment *3 2.7) 3)
hal IMEL/|\SE Home /|\ | mE =2
) ®
[=]
T i Ooe

50 (Hub 50)

Endflache des Rahmens
UX100P (Hub aufer 50)

Endflache des Rahmens

145 R 50 145
. L[ | | I
T T T T
o [Onid 4 4 < 4 4@
< { ] //7 T 9 G
ol — ~T 0
N ! \\; ©-5 7} ES ES ﬂ\—l -5 © P:
Detailansicht
l<—50 _ des Langlochs i :
Referenz- 52 g m-M4, Tiefe 7 P (@4 Bohrung/Langloch) 4-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
flache Langloch, Tiefe 5 N (@4 Bohrungen)
vom Rahmenboden

Detailansicht A

*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht
bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann
sich der Rahmen verwinden, was abnormale Schlitenbewegungen verursacht oder Gerausche erzeugt. Wenn die
Montagelécher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm oder weniger.

Abmessungen der Bremse

R: Bremskabelausgang rechts

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

E: Bremskabelausgang Ende

- Hub 50 100 150 | 200 250 | 300 350 | 400 | 450 500
L: Bremskabelausgang links 2 L 263.5 | 313.5 | 363.5 [ 413.5 | 463.5 | 513.5 | 563.5| 613.5 | 663.5 | 713.5
A 172 222 272 322 372 422 472 522 572 622
133415 14 M 142 | 192 | 242 | 202 | 342 | 392 | 442 | 492 | 542 | 592
‘ ‘ - N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
I & %@ x o Zﬁ;{fﬂgi&z;zmms‘;r}:age(nﬁigg;r:‘i%iimm P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
ER: - %’Léif EI % f ﬁ endseftigen Bren g.gua.. ang) und in R 42 | 42 | 92 | 42 | 92 | 4 92 | 42 | 92 | 4
Hr - . um 0.3 kg héheres Gewicht. 9] - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
EH ] m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
52 Gewicht (kg)| 1.4 15 16 17 18 19 2.0 21 22 2.3
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, ) 115VAC 547
Serieller SCON-C-20(D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-Q) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@®-1-20(D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1AI

RCS2-SA5D

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — S A 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

M Modellspezifikationen RCS2 — SA6D — I:l - 30 — | | — | | — | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental- 30: Servomotor 12:12 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 30W 6: 6mm | T2:SCON ’ 13";] Tabelle unten.
3: 3mm SSEL M ‘5m
600:600 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz JBSpRI S

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub. 50 ~ 450 500 | 550 | 600
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N)| — (mm) Steigung (In50 mm-Schriten) | (mm) | (mm) | (mm)

RCSZ-SAGD--30-12---- 12 6 15 24.2 12 800 760 | 640 | 540
RCSZ-SAGD -30—6- 30 6 12 3 48.4 50 ~ 600 6 400 380 | 320 | 270

(In 50 mm-Schritten)|
RCS2-SA6D-(D)]-30-3-[) 3 18 6 9.8 3 200 | 190 | 160 | 135
Erklarung der Ziffern [(D] Enkoder-Typ (@) Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Algerneine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse: Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse: Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse: Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zuldss. dynam. Lastmoment (*) Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Zulass. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
Servomotor Zulassige Auskragung Bis zu 220 mm
(230 VAC) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments ulassige Auskragung

Z
S
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Si nnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen

300 Kabelverbindungs-
195 21 195 stecker ™1
i S 3 R S
o | o8
I 0| & v s
i |
. 32 . N
4-M5, Tiefe 9 50 2-@5H7, effektive Tiefe 6
L icl ing 100
15 A 915 oder mehr
Offset-Referenz-
position fur
Ma-Moment *3 =
Ble 8
< & /8
{‘\ |‘/v; T o —r
A/ L 56 J Endflache des Rahmens Endflache des Rahmens
58 55 _‘8T R T UX100P TB‘
5 T T T
o & & & &
3 i o © Q
e = R f
< |
Detailansicht )9 & & & A ©4 E
des Langlochs
X P (@4 Bohrung/Langloch) N
Langloch, Tiefe 5 vom m-MS, Tiefe 8
Rahmenboden N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Lochabstand)

3-@4H7 Tiefe 5 vom Rahmenboden

P

! *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel
flo—56 siehe Seite R-39.
Rr:z_ferenz- 58 * Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie
Flache erweiterte Gesamtlange (L) (39.8 mm bei darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
. . endseitigem Bremskabelausgang) und ein ME: Mechanischer Endpunkt
Detailansicht A um 0.3 kg hoheres Gewicht. SE: Hub-Endpunkt
Abmessun gen der Bremse *3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

R: Bremskabelausgang rechts

E: Bremskabelausgang

Ee M Abmessungen und Gewicht pro Hub
nae

Hub 50 | 1200 | 150 [ 200 | 250 | 300 | 350 | 400 [ 450 | 500 | 550 | 600
L: Bremskabelausgang o L 3045 | 354.5 | 404.5 |454.5 |504.5 [554.5 | 604.5 | 654.5 | 704.5 | 754.5 | 804.5 | 854.5
links - 13.3 415 14 A 108 | 248 | 298 [ 348 [ 308 | 448 | 498 [ 548 | 508 [ 648 | 698 | 748
! o N 81 | 131 | 181 | 231 [ 281 | 331 | 381 [ 431 | 481 | 531 | 581 | 631

S P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616

@9 s N % Ei R 81 | 31 | 8 |31 [81 |31 | 8 [31 |8 | 3 [ 8 | 31

o it © % u 1 2 2 | 3 3 4 4 | 5 5 6 6 7

s 9] m 6 8 8 10 [10 |12 [ 12 [ 14 | 14 [ 16 [ 16 | 18

o8 Gewicht (kg)| 13 | 15 | 1.7 |19 |21 [23 | 25 | 27 [ 29 | 31 | 33 | 35

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, 115 VAC 547
Serieller SCON-C-30DM-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-30DM-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp l’ XSEL-@-1-30DM-N1-EEE-2-® | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. Servomotor
(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). (230 VAC)
@ (entfallt)

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-SA6D



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 — S A 4 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

Il Modellspezifikationen RCS2 — SA4R — |:|_ 20 — | | - | | - | | - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ - Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental- 20: Servomotor 10:10 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siche
A: Absolut 20W 5. 5mm ; T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
2.5:25mm SSEL Mo am
400:400 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz SRl

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fiir die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung|__Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50 ~ 400
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCSZ-SA4R--20-10---- 10 4 1 19.6 10 665
RCS2-SA4R{D)]-20-5[Q) 20 | 5 6 25 | 392 | 20~400 5 330

(In'50 mm-Schritten)|

RCS2-SA4R-[(D)]-20-2.5-(@) 25 8 45 | 784 25 165

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ (@] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 flir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS R-32 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor links (Standard) ML R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Motor rechts MR R-33 Zulss. dynam. Lastmoment (*) Ma: 2,7 Nm, Mb: 3,9 Nm, Mc: 6,8 Nm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 6,9 Nm, Mb: 9,9 Nm, Mc: 17,0 Nm
Servomotor Schlittenabstandshalter SS R-36 Zuléssige Auskragung Bis zu 120 mm
(R Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
1 1 ; RCS2-SA4R



RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Si nnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen

L
23 Hub 70 1 53.7
3
4036065 Senk- | ME/| \SE
A bohrung, Tiefe 3.7
Unterseite (zur Montage
des Rahmens der Achse) *4
_GerAchse)'4 | 2-@3H7, Tiefe 5
= i ) i T
£ ~| 7 ool ]
2 — 5 < JES P I
I [MobER - :
=
= 0 \
] I
} Offset-Referenzposition
8 Sz ® fiir Ma-Moment *3 ! ¥
© ‘(O\ Kabelverbindungs- ‘
< -1 F stecker *1 et [ <=
(©) \
B I
L ‘ @AIL
o Endflache des Rahmens 5 4
Justierschlitz 7102 . " . End;?;he des Rghmens
98 (137 bei Modellen mit Bremse) 23
Sicherstellung 100
@8 Loch oder mehr
i [,
Detailansicht des Justierschlitzes A[E - 4‘| [
zur Einstellung der Schlittenposition 1 8T
Referenz- 3.2 e __——An —
Flache
I
L ! | p
Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
— \lL UX100P (Hub auRer 50) 50
Detailansicht A Detailansicht
(Montageloch und Referenzflache)  des Langlochs
7
o <4 d
‘@‘ 7r 4»\—1
m-M3, Tiefe 5 P (23 Bohrung/Langloch) 2-@3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5 vom N (@3 Bohrungen)
Rahmenboden

*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile

nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist,
kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale Schlitenbewegungen verursacht oder Geréusche erzeugt.
Wenn die Montagelécher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm

oder weniger.

I Abmessungen und Gewicht pro Hub

* Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 | 1200 [ 150 [ 200 [ 250 | 300 | 350 | 400
L 209.7 | 259.7 | 309.7 | 359.7 | 409.7 | 459.7 | 509.7 | 559.7
M 122 | 172 [ 222 | 272 | 322 | 372 | 422 | 472
N 50 [ 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400
P 35 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385
[ 2 | 22 [ 72 [ 22 72| 22| 72| 22
U - 1 1 2 2 3 3 4
m 4 6 8 10

Gewicht(kg)| 08 | 09 [ 10 [ 21 [ 12 | 13 | 14 | 15

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

360 VA max.

*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W -

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr:
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
115 VAC
Serieller SCON-C-20D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
t Einphasig
yp typ
230VAC
: Passender i i
Pulstreibertyp Rulstrelbertyp (-) D;e;g\f}zzg
(nur XSEL-P/Q)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3)

1 oder 2 Achsen

Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-@-1-20D-N1-EEE-2-®

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

Achse

Referenzseite

547

577

587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

@ (entfallt)

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2-SA4R

Servomotor

(230 VAC)




RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S z — S A 5 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

W vodelspezifikatinen RCS2 — SASR—[_1— 20 — [ 1 - [ ] - 1 - [ - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 20: Servomotor 12:12 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 20W 6: 6 mm ! T2 :SCON P :Im Tabelle unten.
3: 3mm SSEL woam
500:500 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fiir die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
3ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| Maximale Zuladung | Wirksame Hub A 50 ~ 450 500
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| LAngskraft (N) (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCS2-SASR-[D)]-20-12{Q)- (@ @HE)] 12 4 1 16.7 12 800 760
RCS2-SASR{(D)]-20-6{Q) 20 | 6 8 2 a3 | 20~ 509 6 400 360

(In 50 mm-Schritten)

RCS2-SASR-(D)]-20-3-[) 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ [@)] Hub (@) Passende Steuerung [@) Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |.R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS R-32 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor links (Standard) ML R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Motor rechts MR R-33 Zuldss. dynam. Lastmoment (*) Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zuléss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Servomotor Zulassige Auskragung Bis zu 150 mm
(230 VAC) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeitl 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD:

hnungen uber

unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

Sonderbestellungen

L
3 13.7 4.
Schlittenhéhe:50 4045 08 Senk 23; Hub 94 } 33 345
g4, enk- - 40
40 bohrung, Tiefe 4.5 ME/NSE 30 Home/] \VE *2
) 26 (zur Montage 0.02
Unterseite des-A I 9 e T
Rahmens 1 39 der Achse) *4 }-9-1 4-M3, Tlefe7‘ ‘
INTZEAR I S ApRENi ‘ } (@ @)
N 0 = ‘ '
3 [\[e o s Eerd - i ‘
el 5
HER o e I e —— qfll — — S ——JB ‘
2 w\§ Sl g i [© ‘
2 © ® g EIoEs] P ‘
< ‘ ‘
o e > . - I N
o Offset-Referenzposition ‘ =
e P
] = fir Ma-Moment *3 m !
® \
Kabelverbindungs- I
S - 8 — stecker *1 —_— B - ‘
° &
A Hu b C i J
47 10.2 4. M 4. 34.7
Endflache des Rahmens . . . Endflache|des Rahmens
Justierschiitz 00 oder meh 92 (121 bei Ausfithrung mit Bremse)|_ 23
=0 _ ¢ F——————— S
T t
1
_ -
Referenz- T i
Flache 5 Detailansicht des Justier-Schlitzes 1 +——
zur Einstellung der Schlittenposition — | | |
ﬁ g 5 Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
e gﬁﬁj a R UX100P (Hub auBer 50) 50 4.
Detailansicht A —r (G ‘ \\
(Montageloch und Referenzflache) ~ Detailansicht ¢ ¢ % }}
des Langlochs 4 o 4 8 5 //
= & ‘

*1
*2
nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

*4

\

Langloch, Tiefe 5 vom
Rahmenboden

SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39.
Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile

Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageléchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist,

m-M4, Tiefe 7

P (@4 Bohrung/Langloch)

N (24 Bohrungen)

kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale Schlitenbewegungen verursacht oder Gerausche erzeugt.
Wenn die Montagelécher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 300 mm

oder weniger.

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

2-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

* Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 215.9 | 265.9 | 315.9 | 365.9 | 415.9 | 465.9 | 515.9 | 565.9 | 615.9 | 665.9
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
R 92 42 92 42 92 42 92 42 92 42
U = 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 1.5 16 17 18 il 2.0 21 22 2.3 2.4

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBen

Bezeichnung

Modell

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-

typ

Pulstreibertyp

SCON-C-20D-NP-2-G)

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL-C-1-20(D-NP-2-G3

Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung S
Unterstltzung
"°!‘P'S.Z“ 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
X 115VAC
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
Passender i i *
3 (-) Dreiphasig 1- Achs-
Rl 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programmierbarer mit 150 W -
Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse

Achsen steuern kann

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-@-1-200-N1-EEE-2-®

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

Referenzseite

547

577

587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 VV / 3: Dreiphasig 230 V).

1AI

RCS2-SA5R

Servomotor

(230 VAC)




RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S ! - S A 6 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

W Modelispezificationen RCS2 " SA6R—[_1- 30 — [ 1—- [ 1 - 1 — [ 1 — []

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 30: Servomotor 12:12mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 30W 6: 6 mm . T2:SCON P tim Tabelle unten.
3: 3mm SSEL moam
600:600 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz JBSpR IS

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fiir die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
3ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50 ~450 | 500 | 550 | 600
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (V)| (mm) Steigung (In50 mm-Schiiten) | (mm) | (mm) | (mm)

RCS2-SA6R-(D)]-30-12{2)- @) [@[®)] 12 6 15 24.2 12 800 | 760 | 640 | 540
RCS2-SA6R{(D)]-30-6 Q) 0 | 6 12 3 | aga | 0500 6 400|380 | 320 | 270

(In'50 mm-Schritten)

RCS2-SA6R-(D)]-30-3-[2) 3 18 6 96.8 3 200 190 | 160 | 135

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS R-32 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor links (Standard) ML R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Motor rechts MR R-33 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
Servomotor Zulassige Auskragung Bis zu 220 mm
(R Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
C
1 2 1 RCS2-SA6R



RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen
Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber H )
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen @ Seite R-9
L
23.7 Hub 115 18.7 34
Schlittenhdhe:53 | 3
3 ME/|NSE 50 Home/| KME|*2
Unterseite des A 28 50
Rahmens 1 2-95H7, Tiefe 6 320.02 4-M5, Tiefe 9
== 40 21 )
- T
; s AN +{ @
- \ oo @l 2 % o [T¢ | & |
8 ® g © ‘
HEN SRR SEEE #T————————————%% e e e e \
2 \ S 2 e '
2 oo ol £ IE |
- i =1 | I
N~ Offset-Referenzposition _ I 3
*f @ fur Ma-Moment *3 m ‘
2 i |
A\ Kabelverbindungs-
@ i 777777 stecker *1 S —_——— — - i
° Ea— |
N I
® il I é
;2 ® / I L : J__
56 107 (146 bei Ausfiihrung mit Bremse
@[E,,i,,i,,i ,,,,, _ [ F ,,,,,,,,,,,, ;ifd
T 1
|
-+
Referenz-
Flache 5 &
o i 1
g 5 — | -
&c 9:; ' Endflache des Rahmens R Endflache des Rahmens
izl @ 102, \8 R UX100 8/ —
T _‘ \ o~
& & ©
©
b2 ® 4|
— ©
Ral {}\ ?\
| | —P
Langloch, Tiefe 5 vom P (@4 Bohrung/Langloch)
Rahmenboden N (@4 Bohrungen) 100 (@4 Bohrungen)
\ 3-@4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden \ m-Ms, Tiefe 8
B Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 2414 |1291.4| 3414|3914 | 4414 | 491.4 | 541.4 | 591.4 | 641.4 | 691.4 | 741.4 | 791.4
N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe P 66 116 | 166 | 216 266 | 316 | 366 | 416 466 | 516 | 566 | 616
) geneSRh-f_g- cshrt boi der Home.Fart zum ME. Achten Sie daraut R 81 31 81 | 31 81 31 81 31 81 31 81 31
*. er Schlitten fal el aer Home-Fanrt zum . Achten Sie daraut,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt. C) 1 2 2 3 3 4 4 S S 6 6 7
ME: Mechanischer Endpunkt m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
SE: Hub-Endpunkt N
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments Gewicht (kg) 17 19 21 23 25 27 29 31 33 35 37 39

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke Gleche teuerungs
Pneumatik-Modus \g)rganger/; I'Ied Ur 7 Punkte
neumatik-Zylinder Einphasig
, 115 VAC 547
Serieller SCON-C-30D()-NP-2-G3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte X .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D()-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-20D(1)-N1-EEE-2-G) | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
Servomotor
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (230 VAC)
(D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfillt)

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
(5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-SA6R 1 22



RCSZ RoboCylinder

R ' S 2 — S A 7 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 73 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor

M Modellspezifikationen RCS2 — SAZR — I:l - 60 — | | - | | - | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental- 60: Servomotor 16:16 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 60 W 8: 8mm ) T2:SCON P :lm Tabelle unten.
4 4mm SSEL Moam
800:800 mm- XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle firr die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung
4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| __Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50 ~ 600 700 800
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N)]  (mm) Steigung (In50 mm-Schriten) | (mm) (mm)

RCSZ-SA?R--60-16---- 16 12 3 63.8 16 800 640 480
RCSZ-SA?R -60-8- 60 8 25 6 127.5 50~ 800 8 400 320 240

(In 50 mm-Schritten)

RCS2-SA7R|(@)]-60-4-[2) 4 40 12 | 2560 4 200 160 | 120

Erklarung der Ziffern [D] Enkoder-Typ (@] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1 m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fur Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikalionen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Motor links (Standard) ML R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor rechts MR R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zuldss. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 13,9 Nm, Mb: 19,9 Nm, Mc: 38,3 Nm
Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 50,4 Nm, Mb: 71,9 Nm, Mc: 138,0 Nm
Servomotor Zulassige Auskragung Bis zu 230 mm
(R Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments ulassige Auskragung

Zi
L
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RC52 RoboCylinder

Abmessungen

Si nnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen

18 Hub 26 106.2
3 60 3
ME| /N SE ) E_ 50 5/Home/]NME =2 )
(4.8) 2-@5H7, Tiefe 10 grsLuoz g 11.(3) 4-Ms, Tiefe 10
= T & @
] T =
\ | ol eeler el ‘
* Die Referenz-Fléache ist I @ I ! \ o | o= @

dieselbe wie beim SA7C ~ EH i [ )|

Modell (siehe S. 106). I . ‘ o) SoEe "5

* Die Offset-Referenzposition i ] = ‘

fir das Ma Moment ist g« = bt

dieselbe wie beim SA7C = 3 -

Modell (siehe S. 106) Kabelverbindungs- :

NI stecker *1
N _.
o] © L J @& ®
K 108.5 g 41.2 60
61 1 L
15 62 e T e
[ ) [ i 'n' : 7 ]
1 ! l
G- — — =
Abmessungen der Bremse ] 7
* Modelle mit Bremse haben eine um 43 mm erweiterte
Gesamtlange (L) und ein um 0.6 kg héheres Gewicht. — P
Montagerichtung symetrisch zur . . —
gegenuberliegenden Seite /D-(Z)4H7, Tiefe 10  C-M5, Tiefe 9 —
ﬁ; — ¢/ o ! [¢) 4 o 4
=] ,4/ & &
S & ¥
E g/ o & o & o 4
| i
Langloch, Tiefe 6 BX100 P
vom Rahmenboden A 80 18 51
P (Abstand Langloch zu @4 Bohrung)
* Mit Bremse nur 5
motorseitiger N
Kabelausgang g, @
s B Abmessungen und Gewicht pro Hub
dzgtfg?‘gfgccws Fub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
L 300.2 | 350.2 | 400.2 | 450.2 | 500.2 | 550.2 | 600.2 | 650.2 | 700.2 | 750.2 | 800.2 | 850.2 | 900.2 | 950.2 | 1000.2 | 1050.2
A 0 100 100 200 200 300 300 400 400 500 500 600 600 700 700 800
B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. © 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
Details der Kabel siehe Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. D 2 3 3 3 3 3 el 3 3 3 3 3 El 3 3 3
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die H 0 1 1 1 1 1 1 a 1 al 1 1 l 1 1 1
umgebenden Teile nicht beriihrt. P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 585 685 685 785
ME: Mechanischer Endpunkt Gewicht(kg) | 40 | 42 | 44 | 46 | 49 | 51 [ 53 | 55 | 58 | 60 | 62 [ 64 | 67 | 69 | 71 | 73

SE: Hub-Endpunkt

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBen Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- ESt R
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig .
, ) 115 VAC 5
Serieller SCON-C-60D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
Rl 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-60()-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@®-1-60(D-N1-EEE-2-5) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A
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Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — S S 7 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 60 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor, Stahl-Rahmen

W Vodelispezifiaionen RCS2— SS7R —[_1— 60 — [ 1 — [ — [ - L1 — [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental- 60: Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 60W 6: 6mm T2:SCON P lm Tabelle unten.
l SSEL S :3m
M :5m
600:600 mm XSEL-P/Q XOO: Speifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) RO : Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fiir die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G. Das ist die maximale

Beschleunigung.
Modellspezifikationen

M Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-|Steigung| Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50 ~ 500 600

stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) | Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) (mm)

RCS2-SS7R-[(D]-60-12{@)- B @B N 4 | 8 | 50600 12 600 470

(In 50 mm-Schritten)

RCS2-SS7TR{D)]-60-6 Q) 6 30 8 | 170 6 300 230

Erklrung der Ziffern [D)] Enkoder-Typ [@)] Hub  [@) Passende Steuerung (@) Kabellange [B)] Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikatignen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Motor links (Standard) ML R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor rechts MR R-33 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 14,7 Nm, Mb: 14,7 Nm, Mc: 33,3 Nm
Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 79,4 Nm, Mb: 79,4 Nm, Mc: 172,9 Nm
Servomotor Zuléssige Auskragung Bis zu 300 mm
(230 VAC) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 10000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
% % M°% M%% %
L
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iber

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen NG L)

* Die Offset-Referenzposition fur das Ma-Moment ist dieselbe wie beim SS7C Typ. (Siehe S. 108)

* Die Referenzflache ist dieselbe wie beim SS7C Typ. (Siehe S. 108)

* Der Kabelbiegeradius ist derselbe wie bei den anderen Modellen.

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfiihrung sind die MaRe an der Motorseite (Entfernung zum
Referenzpunkt) und der ihr gegentiiberliegenden Seite vertauscht.

4-M5, Tiefe 10
4-@4H7, Tiefe 5 (von hinten) B
55 18 NX100P D MX100° 18
54 100 E 100 F-M5, Tiefe 8 (von hinten)
41.5 60
5 50 5
9,320 9|
™,
T = T R
I e K: ] = i
= <9 J=T [ alss [,%
e |28 %
A = i e\ & ! [ 55 = -
2l [ — pll
| <
By 50 Langloch, Tiefe 6 2-@I5H7, Tiefe 10 D% |
©| vom Rahmenboden =
Kabelverbindungs- f 3
stecker *1 L
‘ (300) 115 J‘
ME Home ME *2
25 SE \ 25
/ A
12\ o} 126 /8627
| — ) ————— [ T
E =i 2l 4

Abmessungen der Bremse

1 [ & & ,7 * Modelle mit Bremse haben eine um
g% > o b 24.5 mm erweiterte Gesamtlange
9 — i und ein um 0.3 kg erhohtes Gewicht.
e r‘vr'v
36.5
2 155
b AN [T 1 PR e
) Ll |y
0/m| (4 T 7 .
B3 Wﬁ‘? i B Abmessungen und Gewicht pro Hub
g/ i
NI L ’;’/ Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
60 A 279 329 379 429 479 529 579 629 679 729 779 829
B 226 276 326 376 426 476 526 576 626 676 726 776
(5 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
D 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
E 0 40 90 140 190 240 290 340 390 440 490 540

*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe = 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, M 1 1 1 S 1 2 2 2 2 3 3 3
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt. N 0 i 1 i 1 2 2 2 2 B 3 g
ME: Mechanischer Endpunkt ;

SE: H Endounic Gewicht(kg) | 37 | 40 | 43 | 46 | 49 | 52 | 55 | 58 | 61 | 64 | 67 | 70

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstlitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt e
Pneumatik-Modus vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, ) 115 VAC 547
Serieller SCON-C-60(D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte X .
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender ; i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
Rl 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-60D-NP-2-Q) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@®-1-60D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V/ 3: Dreiphasig 230 V).
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Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — S S 8 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm,
230-V Servomotor, Bauform mit abgewinkeltem Motor, Stahl-Rahmen

B Modelispezifikationen RCS2 — SS8R — | |- | | — | | — | | — | | - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental- 100:Servomotor ~ 20:20 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 100W 10:10 mm : T2:SCON P ilm Tabelle unten.
150: Servomotor SSEL i/l 5 gm
150 W 1000:1000mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fiir die Modellspezifikation unten zur Prifung der maximalen Geschwindig-
keit bei dem gewiinschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf einer Beschleunigung von 0,3 G. Das ist die maximale
Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| __Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub | 50 ~ 600 | 700 | 800 |900 {1000
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)| (MM) | (mm) | (mm) | (mm)
RCS2-SS8R-[D)]-100-20-[Q)-[@- [@HB) 20 | 20 4 | 849 20 1000|960/ 765 |625 | 515
100
RCS2-5S8R{@)]-100-10-(Q)- (@)} [@) 10 40 8 169 10 500 | 480|380 310 | 255

50 ~ 1000

RCS2-SS8R-[D)]-150-20-[Q)-[@-[@HB) 20 | 30 6 128 |(nsommscen) (Einhei: ms)

150
RCS2-5S8R{@D)]-150-10-[2)] 0| 60 12 | 256

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel | -R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Motor links (Standard) ML R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger

Motor rechts MR R-33 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 36,3 Nm, Mb: 36,3 Nm, Mc: 77,4 Nm
Servomotor Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 198,9 Nm, Mb: 198,9 Nm, Mc: 416,7 Nm

EEDVAE) Zuléssige Auskragung Bis zu 450 mm
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
1 2 ; RCS2-SS8R



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen Uber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

* Die Offset-Referenzposition fiir das Ma-Moment ist dieselbe wie beim SS8C Typ. (Siehe S. 110)

* Die Referenzflache ist dieselbe wie beim SS8C Typ. (Siehe S. 110)

* Der Kabelbiegeradius ist derselbe wie bei den anderen Modellen.

* Bei der Referenzpunktumkehr-Ausfiihrung sind die Mafl3e an der Motorseite (Entfernung zum
Referenzpunkt) und der ihr gegeniiberliegenden Seite vertauscht.

Sonderbestellungen MBS

B
70 15 NX100° F NX100” 15
60 100 D 100 E-M8, Tiefe 10 (von hinten)
55 90
L34, 75 75 75  4-M8, Tiefe 10
L 50 [15 4502 15
B | i ]
? — [ ,I & SO Jep[ | < 1‘ 55 & & é/ r {— @
o T S5 i
2 < [ B4 s £ I
0 [ = elol @ 4 gg & =X
g ; s Al © T d 9 % || g
- ) \
- 4-05H7, Tiefe 5 Langloch, Tiefe 6 2-(08H7, Tiefe 10 — | o
© 14 Il (von hinten) vom Rahmenboden — [ '
Kabelverbindungs- + @ @
stecker *1
: | J
(300) 150.6 J
ME SE Home ME *2
A
17_\30 c 170 30/86_29
+ + 1
= s |
Abmessungen der Bremse
64‘33 16.5 *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an.
R Details der Kabel siehe Seite R-39.
o # | R . . *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum
) i * Modelle mit Bremse haben eine um ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten
S E 26 mm erweiterte Gesamtlange (L) die umgebenden Teile nicht bertihrt.
(G / und ein um 0.5 kg erhéhtes Gewicht. ME: Mechanischer Endpunkt
1l SE: Hub-Endpunkt
[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
A 340 390 440 490 540 590 640 690 740 790 840 890 940 990 | 1040 | 1090 | 1140 | 1190 | 1240 | 1290
B 280 330 380 430 480 530 580 630 680 730 780 830 880 930 980 | 1030 | 1080 | 1130 | 1180 | 1230
(9] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
D 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000
= 8 8 8 10 12 12 12 14 16 16 16 18 20 20 20 22 24 24 24 26
F 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 0
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
Gewicht (kg) | 6.7 7.2 7.7 8.2 8.7 9.2 9.7 10.2 | 10.7 | 11.2 11.7 | 12.2 | 12.7 13.2 | 13.7 | 14.2 147 | 152 | 157 16.2

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus onr)t'bls'zu 512 512 Punkte
ositionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
. SCON-C-100(D-NP-2-3) } 115VAC 547
Serieller Passender serieller
Kommunikations- SCON-C-150(D-NP-2-3) Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
. Passender i i *1- -
)
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- 1. NP Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp 225t21_iggg_zi_gg Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- XSEL-@-1-100D-N1-EEE-2-G) Programmierbarer
steuerungstyp @1 N1.-EEE.2 Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen XSEL-®-1-1500-N1-EEE-2-® Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
@ (entfallt)
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V).
(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
() bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A
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RCS2-SS8R

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 - R N 5 N RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausfiihrung, Kurzer Typ mit Montagehalterung,
Achsbreite 46 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

mwu  RCS2-RNSN- | - 60 —[J-[] - T2 - [] -[]

Epield ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1 :Kabelausgang

60W 5:5mm 75:75mm SSEL E :;m o l}i(nlésl
. N :3m : Kabelausgang

Typ 2.5:2.5mm XSEL-P/Q e o
X OO : spezif. Lange K3 : Kabelausgang

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JC1: Roboterkabel rechts

Technische Referenz RS pEEIEEE)

(1) Die Spindel ist nicht mit einer Verdreh-Sicherung ausgestattet. Bitte installieren Sie vor
Inbetriebnahme eine Sperrvorrichtung an der Spitze der Spindel. Ohne diese wird die
Spindel rotieren, ohne sich vor- oder zuriickzubewegen.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung
verwendet wird.

(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(4) Bitte beachten Sie: Wenn externe Kréfte aus anderen Richtungen als der Fahrrichtung
auf die Schubstange einwirken, kann diese beschadigt werden.

(5) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigen-
gewichtsbedingt einfhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation

B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor | antriebs- Steigung | Max. Zuladung Wirksame | Wiederhol- | 1) Hub 50 75
Modell Lel(svtvu)ng spindel | (mm) ™ Loizontal(kg) [ Vertikal (ko) Lan&s%(raft ge’}?#,lnken (mm) Steigung (mm) (mm)
RCS2-RN5N-1-60-10-[D]-T2-[@)]-[3)] 0] 5 | 15 | 89 10 280 (230 380 (330)
Kugel- 50
= -1-60-5-/1D|-T2- 3 +
RCS2-RN5N-1-60-5 T2 60 l;gllrl]acjjefl 5 10 3| 178 |o02) O 5 250 (230) 250
RCS2-RN5N-1-60-2.5-[D]-12-[2]-[3)] 25 | 20 | 6 | 3% 25 125
Erkldrung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellénge Optionen = (iAngabe filnvertikalen Finsatz (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ gl Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel |S (3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m)
X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m)  ~ R03 (3m)
R04 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

senoncio [l Optionen

(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32

234-T o



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber www.eu.robocylinder.de ‘

unsere Internetseite herunterladen.

M8 (Nutzbare Gewindelange 12)

=
&
14 (Schlusselweite) *3

Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S.R-39).

*2 Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt

*3  Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Stangen-
Typ

(300

g

Rl

8| Detailansicht
- ®
S
M35X1.5
(Nutzbare Gewindeldnge 17.5) 36
Positionsmarke
Mutter8 2-M5 Tiefe 10
© Mutter A ® :
) H
Home ME
3 20 L2
Mindest-
abstand
ST L1 100 mm
M35%1.5 ——
6
M8x1.25 — Qb‘% Rabelausgang (optional) T‘
| |
i | |
— i i
8 46 1 1 I Abmessungen und Gewicht pro Hub
! ! Hub 50 75
| | L1 168.5 193.5
\ \ P 108 133
! Modell: K1 Modell: K2 Modell: K3 ! i
L (links) (innen) (rechts) J et (e 1.0 1
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale ~ Max.Anzahl Positionen ~ Spannung  Stromverbrauch Referenzseite
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
Pneumatik- SIeUEIUNSVOGANge | 7 by, yve
Modus e i it 218VA
P ik-Zyli Einphasi
SCON-C-60 | -NP-2-(D neumatik Zyinder :g f;{? max. 547
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=) * -
typ Kommunikationstyp Einphasig \[r)eerrbsr;?cmh ist
AC230V abhangig vom
Steuerungstyp
Pulstreibertyp Puﬁ?tsrse?ggsc;/p 768 Punkte Dreiphasig (Naheres dazu
AC230V finden Sieim
entsprechenden
Prog ramm- Programmierbarer (nur XSEL-P/Q) Handbuch).
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann Servomotor
(230 VAC)

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).

s 2342

1A1



RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 - R P 5 N RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausfiihrung, Kurzer Typ mit Gewindebohrung,
Achsbreite 46 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

mwu RCS2-RPSN- | - 60 —[J-[] - T2 - [ -[]

Epield ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1 :Kabelausgang

60W 5:5mm 75:75mm SSEL E :;m o l}i(nlkgsl
. N :3m : Kabelausgang

Typ 2.5:2.5mm XSEL-P/Q e o
X OO : spezif. Lange K3 : Kabelausgang

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JC1: Roboterkabel rechts

Technische Referenz RS pEEIEEE)

(1) Die Spindel ist nicht mit einer Verdreh-Sicherung ausgestattet. Bitte installieren Sie vor
Inbetriebnahme eine Sperrvorrichtung an der Spitze der Spindel. Ohne diese wird die
Spindel rotieren, ohne sich vor- oder zuriickzubewegen.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung
verwendet wird.

(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(4) Bitte beachten Sie: Wenn externe Kréfte aus anderen Richtungen als der Fahrrichtung
auf die Schubstange einwirken, kann diese beschadigt werden.

(5) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigen-
gewichtsbedingt einfhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation

B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor | Antriebs- | Steigung | Max. Zuladung Wirksame | Wiederhol- |, Hub 50 75
Modell Lel(svtvu)ng spindel | (mm) ™ Loizontal(kg) [ Vertikal (ko) Lan&s%(raft ge’}?r':,lnken (mm) Steigung (mm) (mm)
RCS2-RP5N-1-60-10-[0)]-T2-[@)]-[3)] 10| 5 | 15| 8 10 280 (230 380 (330
Kugel- 50
= -1-60-5-|D|-T2-12)|- ~ +
RCS2-RP5N-1-60-5 T2 60 l;gllrl]acjjefl 5 10 3| 178 |o02) O 5 250 (230) 250
RCS2-RP5N-1-60-2.5-[0)]-T2-[@)]-[@)] 25 | 20 | 6 | 356 25 125
Erklérung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellinge Optionen = (iAngabe filnvertikalen Finsatz (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ gl Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel |S (3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

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

X16 (16m) ~ X20 (20m)

ROT (1m) ~ R0O3 (3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)

R11 (11m) ~ R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

senoncio [l Optionen

(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S.R-39).
*2 Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt.
SE: Hub-Endpunkt

ME : Mechanischer Endpunkt

*3  Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

1.5

M8 (Nutzbare Gewindelange 12)

AN

4-M5 Tiefe 10

—
=

Detailansicht von

®

Mutter A

\%%/ 14 (Schlusselweite) *3

®36 h8 0030

i

(links)

Modell: K1

Modell: K2
(innen)

Modell: K3

(rechts)

PR
N
Home ME
2.5 Mindest-
3 L2 abstand
ST 1 100 mm
’?abelausgang (optional) T

Sonderbestellungen @ Seite R-9

(300)

Positionsmarke

2-M5 Tiefe 10

NS

I Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 75
L1 150 175
L2 108 133

0.85 1.0

Gewicht (kg)

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Stromverbrauch Referenzseite

Steuerung Ansicht Modell Merkmale  Max. Anzahl Positionen
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
e Steuerungsvorgénge
Pn&t:)rgs';lk wie die fir 7 Punkte
P ik-Zyli
SCON-C-60 | -NP-2- neumatik-Zylinder
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=)
typ Kommunikationstyp
Pulstreibert FesEmelar 768 Punkte
P Pulstreibertyp
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

Spannung

Einphasig
AC 115V

Einphasig
AC230V

Dreiphasig
AC230V
(nur XSEL-P/Q)

218 VA
max.

547

*Der Strom-
verbrauch ist
abhangig vom
Steuerungstyp
(Naheres dazu
finden Sieim
entsprechenden
Handbuch).

577

587

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).
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Stangen-
Typ

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausfiihrung, Kurzer Typ mit Einzelfiihrung
Achsbreite 46 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

RCS2-GS5N

Wloe ~RCS2-GSSN- I - 60 —-[ |- [ |- T2 - [ ] —-[ ]

Epield ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1 :Kabelausgang

Stangen- 60W 5:5mm 75:75mm SSEL Pilm links
Typ 2.5:2.5mm XSEL-P/Q ﬁ/\: gm K2‘i}§1ank;enlausgang
X OO : spezif. Lange K3 : Kabelausgang

w * Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JC1: Roboterkabel rechts

Servomotor

(230 VAC)

Technische Referenz @’ Seite R-5

Beschleunigung.

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen
Fuhrung an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein.
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-81 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Fiihrung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale

(3) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigen-
gewichtsbedingt einfahrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation

B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor | »yiebs- Steigung | Max. Zuladung Wirksame | Wiederhol- | ;1) Hub 50 75
Modell Lel(svtvu)ng spindel | (mm) ™ Loizontal(kg) [ Vertikal (ko) Lan&s;«aft ge’}:'#nken (mm) Steigung (mm) (mm)
RCS2-GS5N-1-60-10-[D]-T2-[2)]-[G)] 10| 5 | 15| 8 10 280 (230 380 (330
Kugel- 50
. -1-60-5-|D]-T2-[2)- 60 |umlauf-| 5 10 | 3 | 178 |£o0m 5 250 (230) 250
RCS2-GS5N-1-60-5-[(D]-T2 it s
RCS2-GS5N-1-60-2.5-[D]-T2-[2)]-[G)] 25 | 20 | 6 | 3% 25 125

Erklarung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Kabellangen

Typ

Kabelcode

P (1m)

Standardkabel | S 3m)

M (5m)

X06 (6m)

~ X10 (10m)

Speziallingen | X11 (11m)

~ X15 (15m)

X16 (16m)

~ X20 (20m)

RO1T (1m)

~ RO3 (3m)

R04 (4m)

~ RO5 (5m)

Roboterkabel [ R06 (6m)

~ R10 (10m)

R11 (11m)

~ R15 (15m)

R16 (16m)

~ R20 (20m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32
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*() Angabe fiir vertikalen Einsatz.

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10

Spiel

0,1 mm oder weniger

Grundrahmen

Material: Aluminum, hell eloxiert

Umgebungsbedingungen

0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)

Lebensdauer

5.000 km oder 50 Millionen Zyklen




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

4-M5 Bohrung

® 5H9 +8.030

23

Kabelausgang (optional)

il

Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S.R-39).
*2 Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
| o ©5H9 3% Tiefe 5 Stangen-
. 36 4-5M Tiefe 7.5 (300 LE
7 o
e
g I =g
& 7% 4 o — ol
©5H 0" Tiefe5 | |© 36
2-5H9 "8 Tiefe 5
(gleich auf gegeniiberliegender Seite)
8 _26 8-M5 Tiefe 7.5 36
22 42 (gleich auf berlieg. Seite)| |~
2-M5 Tiefe 10 “/ 2
o o [N| )
CPEAE B a A 5
E= 2
BC0 e |4 | o 1T susrae
© [ | &
~ _ - i —1 f\
| st |
Tiefe 5 = ‘ 1
42 & Home ME Mindest- «
2 — ©| ||25H9 8% riefe5 | abstand ©
46 < 3 lgleich auf gegeniiberlieg.Seite)| 100 mm
22 12 L
- ST L1
sl T
””””””””””””””””” 7 ©5H9 0% iefes  \© 4-M5 Tiefe 10
i -,
| e 5 <
| . =
i . T &« &
; 44 J ©5H9 0% Tiefe 5
! 15 58
|

I Abmessungen und Gewicht pro Hub

Modell: K1 Modell: K2 Modell: K3
L (links) (innen) (rechts) J Hub 50 75
— . L1 130 155
L2 108 133
Gewicht (kg) 13 14
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale  Max. Anzahl Positionen
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
e Steuerungsvorgénge
Pn'\e/lt:)rgjzlk wie die fir 7 Punkte
P ik-Zyli
SCON-C-60 | -NP-2- neumatik-Zylinder
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=)
typ Kommunikationstyp
Pulstreibert FesEmelar 768 Punkte
P Pulstreibertyp
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

Spannung

Einphasig
AC 115V

Einphasig
AC230V

Dreiphasig
AC230V
(nur XSEL-P/Q)

Stromverbrauch Referenzseite

218 VA

max. 547

*Der Strom-
verbrauch ist
abhangig vom
Steuerungstyp
(Naheres dazu
finden Sieim
entsprechenden
Handbuch).

577

587
Servomotor

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(230 VAC)

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).
(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).

1A1
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RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 - G D 5 N RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausfiihrung, Kurzer Typ mit Doppelfiihrung
Achsbreite 46 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

Wloeh ~RCS2-GD5N- I - 60 —-[ |- [ |- T2 - [ ] —-[ ]

Epield ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1 :Kabelausgang

Stangen- 60W 5:5mm 75:75mm SSEL Pilm links
Typ 2.5:2.5mm XSEL-P/Q ﬁ/\: gm K2‘i}§1ank;enlausgang
X OO : spezif. Lange K3 : Kabelausgang

w * Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JC1: Roboterkabel rechts

.
> Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen
Flihrung an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein.
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-82 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Fiihrung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(3) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigen-
gewichtsbedingt einfdhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation

B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor | antriebs- Steigung | Max. Zuladung Wirksame | Wiederhol- | 1) Hub 50 75
Modell Lel(svtvu)ng spindel | (mm) ™ Loizontal(kg) [ Vertikal (ko) Lan&s;«aft ge’}:'#nken (mm) Steigung (mm) (mm)
RCS2-GD5N-1-60-10-[0)]-T2-[@)-[3) 10 | 5 | 15| 89 10 280(230) | 380(330)
Kugel-
50
= _1-60-5-1(1)|-T2- 2 +
RCS2-GD5N-1-60-5 T2 60 lsjg’ll:]aéjefl 5 0 | 3 | 178 |xom| O 5 250 (230) 250
RCS2-GD5N-1-60-2.5-[D]-T2-[2)]-[3) 25 | 20 | 6 | 3% 25 125
Erkldrung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellénge Optionen = (iAngabe filnvertikalen Finsatz (Einheit: mm/s)
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ gl Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel | S 3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m)
X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m)  ~ R03 (3m)
R04 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

senoncio [l Optionen

(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S.R-39).

*2 Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt

I Abmessungen und Gewicht pro Hub

i

5H9 3% Tiefe 5
15 n £ ' Stangen-
Typ
36 4-M5 Tiefe 10 (300)
Al —
(=)}
=]
o~
© ©5H9 "% Tiefe 5
®5H9 "o 09 Tiefe 5
22 42
4-M5 Bohrung 43
©5H9 3™ Tiefe 5 ﬂ ﬂi
) | I
%g /e ‘ ‘ ‘ T ¢ %
b ] : H] 8-M5 Tiefe 10
o @ | <l oo| o ‘ Q —L (gleich af gegeniiberlieg. Seite) PN
M| Of 0| O e
5H9 "0 Tiefe 5 I ﬁ\( ] |1
0 1| ol e | _
ST ik
6 30 © +0.030 Mindest-
R42 = — Home ME ®5H9 0 Tiefe5 abstand 605 Tiefe 10
3 L2 100 mm lefe
46 ST ‘ O
o ©5H "% Tiefe 5
,,7,,7,,7,,7,,7”7”7"7”7 — I
' Kabelausgang (optional) ! - [l & A—F *® %
| \ “
| | o :—q[ & 4 Q\
i i 44 \ 4-M5 Tiefe 10
[ [ 15 58
i i ®5H9 "o 09 Tiefe 5
| |

Hub 50 75
Modell: K1 Modell: K2 Modell: K3 L1 130 155
(links) (innen) (rechts) 0 708 133
Gewicht (kg) 16 19

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale ~ Max.Anzahl Positionen ~ Spannung  Stromverbrauch Referenzseite
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
Pneumatik- SIeUEIUNSVOGANge | 7 by, yve
Modus e i it 218VA
P ik-Zyli Einphasi
SCON-C-60 | -NP-2-(D neumatik Zyinder :g f;{? max. 547
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=) *Der Strom-
typ Kommunikationstyp Einphasig veerrbra:Jcmh ist
AC230V abhangig vom
Steuerungstyp
Pulstreibertyp Puﬁ?tsrse?ggsc;/p 768 Punkte Dreiphasig (Naheres dazu
AC230V finden Sieim
entsprechenden
Prog ramm- Programmierbarer (nur XSEL-P/Q) Handbuch).
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann Servomotor
(230 VAC)

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).
(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).

1A1
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RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 - S D 5 N RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausfiihrung, Kurzer Doppelschubstangen-Typ
mit Doppelfiihrung, Achsbreite 94 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

Wloeh ~RCS2-SDSN- I - 60 —-[ |- [ |- T2 - [ ] —-[ ]
Epield ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1 :Kabelausgang
Stangen- 60W 5:5mm 75:75mm SSEL Pilm links
Typ 25:2.5mm XSELP/Q & idm K3: Kabelausgang
X IO : spezif. Lange
w * Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JC1: Roboterkabel

: h ’ Technische Referenz
N

e (1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen
Flihrung an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein.
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-82 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Fiihrung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(3) Beiden Angaben fiir die vertikale Zuladung ist die Achse fixiert und die Seitenarme
sind beweglich. Eine umgekehrte Anordnung mit fixierten Seitenarmen und beweg-
licher Achse ist nicht maglich.

(4) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigen-
gewichtsbedingt einfhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation
B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor i hes : Max. Zuladun Wirksame | Wiederhol- Hub
; Antriebs- | Steigung g H MO% | Hub 50 75
Modell Lel(svtvu)ng spindel | (mm) ™ Loizontal(kg) [ Vertikal (ko) Lan&s;«aft ge’}:'#nken (mm) Steigung (mm) (mm)
RCS2-SD5N-1-60-10-[(D]-T2-[@)]-[3)] 10 | 5 | 15 | 89 10 280 (230 380 (330
Kugel-
50
_ -1-60-5- T2- - - +
RCS2-SD5N-1-60-5 T2 60 lsjg’ll:]aéjefl 5 0 | 3 | 178 |xom| O 5 250 (230) 250
RCS2-SD5N-1-60-2.5-(D]-T2-[@)-[3)] 25 | 20 | 6 | 356 25 125
Erkldrung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellénge Optionen = (iAngabe filnvertikalen Finsatz (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ gl Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel |S (3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m)
X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m)  ~ R03 (3m)
R04 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

senoncio [l Optionen

(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 A-32
Kabelausgang rechts K3 A-32
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39).
*2  Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt  SE: Hub-Endpunkt

22 2 @ S Tiefe 10 eenderse
2-95 HO ("2%) Tiefe 5 (geichauf egeniberleg St 43 _ (gleich auf gegeniiberfegender Seite) S
ﬁ:ﬁ 7 T
T e ¢ B -
e
N i 3| 3
I—
ii oth o %
I
L | |25 1o ("% ) ife glichautgegeniber sﬂ
L 2 2% 295 H9 "6 Tiefe 5
2% 2-M6 Tiefe 12
‘ ST L ME
12 10 108 3. ST 12
Home iE
3\, oo SHI(G0)Tiefe 5 ~
il = []
\ ===l
o " Q
= HT= 4 o— M =
44 o Q
4-M5 Tiefe 10 58
Vg5 Ho (27 )fiete 5
5 ~
| Kabelausgang (optional) | - v
\ \ o] = ®
\ Modell: K1 \ ]
! (links) [ ! { T
| | 1 E—
! Detailansicht von ! ] 4% $ 4}
| | L]
\ \ 0 (@]
| | &
‘ ‘ 2Q-052 i
| ‘ I Abmessungen und Gewicht pro Hub
! Modell: K3 | ! Mindest- b 5 75
‘ (rechts) ‘ abstand
I I 100 mm L1 204 229
L J 12 192 217
—_ - Gewicht (kg) 19 1.94
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale ~ Max.Anzahl Positionen ~ Spannung  Stromverbrauch Referenzseite
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
Pneumatik- SIeUEIUNSVOGANge | 7 by, yve
Modus e i it 218VA
P ik-Zyli Einphasi
SCON-C-60 | -NP-2-(D neumatik Zylinder :g f;{? max. 547
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=) *Der Strom-
typ Kommunikationstyp Einphasig veerrbra:Jcmh ist
AC230V abhangig vom
Steuerungst
. Passender . 9gstyp
Pulstreibertyp Pulstreibertyp 768 Punkte Dreiphasig (Naheres dazu
AC230V finden S\ﬁ |md
entsprechenden
Programm- Programmierbarer (nur XSEL-P/Q) Handbuch).
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann Servomotor

(230 VAC)

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).

o 234-10
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RCS 2 RoboCylinder

R ‘ S Z — R A 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, Achsdurchmesser @37 mm,
230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation

H Modellspezifikationen RCS2— RA4C— | - | | - | | - | | - | | - |:| - I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 20W 6: 6mm : T2 :SCON P :Im Tabelle unten.
Typ 30: Servomotor 3: 3mm SSEL i/l gm
30w 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fiir Hochstbeschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 3 mm Steigung sowie 20 W-Motor)

Technische Referenz

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwin-
digkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir die Modell-
spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub
ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max.
Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird
und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auBer in Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCS2-RA4C-[D)-20-12- (DB @)-[B) 12| 30 10 | 189 12 600
RCS2-RA4C-(@)]-20-6- (DB @ B®)] | 20 | 6 6.0 20 | 377 | jgmen 6 300
50 mm- Schritten)
RCS2-RA4C-[D)]-20-3- (@) 3| 120 a0 | T84 | 3 150
RCS2-RA4C-[D)-30-12- [DH@@)-[®) 12 4.0 15 283 IS )
RCS2-RA4C-[D)]-30-6- Q@@ [B®)] | 20 | 6 90 30 | 566

RCS2-RA4C{(D)]-30-3- [ @@ B 3| 180 65 | 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R0O6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Montageful3 FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Vorderer Flansch FL R-27 Spiel 0.1 mm oder weniger

Servomotor Hinterer Flansch FLR R-28 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

(230 VAC) Boost-Funktion HA R-32 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm

Home-Sensor HS R-32 Schubstangen-Rotationsspiel| +1.0 °
Scharniergelenk NJ R-34 Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Umgekehrte Referenzposition NM R-33
Vordere FuBhalterung TRF R-38
Hintere FuBhalterung TRR R-38
* Die Boost-Funktion kann nur fur Modelle mit 30W-Motor und Steigung 6 oder 12 oder gewahit werden.
* Die Option ,,Home-Sensor* kann nicht mit der Option ,Umgekehrte Referenzposition“ gewahlt werden.
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber H )
. unsere Internetseite herun?erladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen @Selte R-9

M40X1.5
[\g?f(e)ﬁt}\}ser Gewindebereichl7.5) (effektiver Gewindebereich19.5)

M10X1.25
(effektiver Gewindebereich 20)

[Ohne Bremse]
Stangen-

T Typ

L
3 j«i % Mutter A T
Home / f £ 36 (Schliisselweite) *3
ME *2 5—§
8s 5 2 2
- R Rl
— b
Mutter C ‘ =
5
19 (Schlusselweite; \ tisselwei 2
( ) o 10 Mutter B 16 | |47 (Schli ) %%E
23
5o
Kabelverbin- 5 %
dungsstecker *1,/ ?8
L
| Hub 56 | 0 19 m
[Mit Bremse] 3 -3 27 Mutter A <—>147
ME, Home; £ 36 (Schliisselweite
SE VE *2 22
a2 N 5 @ o
(gl e HAEE 1
I S
Mutter C +
19 (Schlissel-/_| 9 10 Mutter B
weite) *3 16 47 (Schliisselweite)

/Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B *1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)

M3.X1.5 *2 Die Schubstange fahrt bei Ruckkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCS2-RA4C (ohne Bremse) RCS2-RA4C (mit Bremse)

Abmessungen Mutter C Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
& | [20W [ 2925[3425[ 3925 aa25 [ 4925 | 5425 , [20W [ 3355[ 38554355 | 4855 | 5355 | 5855
M10X1.25 & | 30w [ 3075 | 357.5 | 407.5 | 457.5 | 507.5 | 557.5 | 30w | 3505 | 400.5 | 450.5 [ 5005 | 550.5 | 600.5
] 0 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 487 [) 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 487

@ 2w 805 2w 1235

| 30w 95.5 | 30w 138.5
JGL 7 Gewicht(kg) | 1.1 | 12 [ 14 | 16 | 17 [ 18 Gewicht(kg)| 1.3 | 15 | 16 | 17 | 19 [ 20

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke i gy
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig o7
Serieller SCON-C-20D-NP-2®) Passender serieller 115 VAC
Kommunikations- SCON-C-30D@-NP-2-® Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
Rl 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30D@-NP-2-®) Achsen steuern kann
Programm- (@)1 _N1-FFE-9 Programmierbarer
steuerungstyp iégt_%_} -ggg(ngE%EEzE-?-@ Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (S;anulo‘;r‘l\%t)or

* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* (@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

* () bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-RA4C



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 — R A 5 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsbreite 55 mm,
230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation

Il Modellspezifikationen RCS2— RA5C—- | - | | - | | — | | - | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N  :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 60W 8: 8mm ) T2:SCON PiIm Tabelle unten.
Typ 100:Servomotor ~ 4: 4mm SSEL i/l gm
100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fur Hochstbeschleunigung

(ausgeschlossen fir Modelle mit 4 mm Steigung sowie 60 W-Motor)

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erh6ht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwin-
digkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fir die Modell-
spezifikation unten zur Prifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub
ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 4 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max.
Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird
und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steigung| _Maximale Zuladung |y Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Langskraft (N)]  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) (mm)

RCS2-RA5C-[D)-20-12- @M@ @ [®) 16| 120 20 | 638 16 800 755
RCS2-RA5C-[D)]-20-6- 6 | 8| 250 50 | 1275 8 400 377
RCS2-RA5C-[D)]-20-3- 4| s00 s | 2851 | o 4 200 188
RCS2-RA5C-[D)-30-12- (DM@ B) 16| 150 35 | 1058 |insommsciten) (inet: mm/s)
RCSZ-RASC--30-6- 00 | 8 30.0 9.0 212.7
RCSZ-RASC--SO-S- 4 60.0 18.0 424.3

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |/R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Servomotor Vorderer Flansch FL R-27 Spiel 0.1 mm oder weniger
(230 VAC) Kabelaustrittsrichtung A2 R-25 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Boost-Funktion HA R-32 Schubstangen-Durchmesser [ @30 mm
* Die Boost-Funktion kann nur fir Modelle mit 100 W-Motor und Steigung 8 oder 16 oder gewahit werden. Schubstangen-Rotationsspiel| +0.7 °
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber

unsere Internetseite herunterladen. WwWw.eu.r bocyllnder.de

42 6, 4
30.5
[Ohne Bremse]
g8 8 X

M14X1.5 ;

4-M6 Tiefe 12

Kabelverbin-

Sicherstellung von
100 oder mehr

dungsstecker *1

Sonderbestellungen NG L)

Stangen-
Typ

n
© °
T t
I @® ©
i 48
S paT 38
ME © ®
)
4.8 0.5 54 ol
0.5
L
) o [Mit Bremse] W
7 s m
g—t ]
— [ I G
43 3 O
7.3 o
ME SE  Home
Detailansicht von A
4.8 4 72.5
Hub 0 m

[— Abmessungen der - L

: Mutter :

| |

iog 2 M14x15 |

! !

i i

| |

i i .

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39) RCS2-RASC (ohne Bremse) RCS2-RASC (mit Bremse)

*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Hub 50 [ 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300 Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300
Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, L | 60W 282 332 382 432 482 532 L | 60W 354.5 | 404.5 | 454.5 | 504.5 | 554.5 | 604.5
dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht [ 200w | 300 | 350 [ 400 [ 450 [ 500 | 550 | 100w | 372.5 | 4225 [ 472.5 [ 522.5 [ 5725 | 6225
berdhrt. 0 138 188 238 288 338 388 0 138 188 238 288 338 388
ME: Mechanischer Endpunkt [ sow 92 [ sow 1645

. m - d
3 [S)E'EUbTEr?tdpuncljd Achsmutt jiert j h | Loow L | 10w —
i richtung der mutter variiert je n
Mgdelljls chtung der Achsmultter variiert je nac Gewicht (kg)| 1.9 | 22 | 25 | 28 | 31 | 34 Gewicht(kg)| 22 | 25 | 28 [ 31 | 34 [ 37

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBenansicht Modell

Bezeichnung

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

SCON-C-60(D-NP-2-3)

Seriller SCON-C-100D@-NP-2-3)

Kommunikations-
typ

Pulstreibertyp

Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr:
Unterstltzung
V°!‘F"5.Z“ 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
X 115VAC
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230 VAC
Passender i i
Pulstreibertyp () D;?Cf\zg

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

(nur XSEL-P/Q)

oo SSEL-C-1-600D-NP-2-3)

1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-100(D@-NP-2-3)
RSOl XSEL-@-1-60D-N1-EEE-2-6)

steuerungstyp

G XSEL-@-1-100(D@-N1-EEE-2-&)

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

Referenzseite

547
360 VA max.
*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W -
Achse 577
587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*(2) wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.
*(3) bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 VV/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2-RA5C

Servomotor

(230 VAC)




RCS 2 RoboCylinder

RCS2-RA4D

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, Achsdurchmesser @37 mm,
230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation (direkt gekoppelt)

W Modelispezifikationen RCS2— RA4D— 1 — | | — | | —
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12mm
Stangen- A: Absolut 20w 6: 6mm
30: Servomotor 3: 3mm
30w
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

L1 - [ [ ] [ ]

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
50:50mm T1:XSEL-KE/KET N  :Kein Kabel Siehe Optionen
T2:SCON P :1m Tabelle unten.
t S :3m
SSEL M :5m
300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel

D

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit firr die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir
die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- (Steigung| _ Maximale Zuladung | irksame Hub RlB 50 ~ 300
oce stung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg)|Lingskraft (V)] (mm) Steigung (In50 mm-Schrite)

RCS2-RA4D-[D)-20-12- Q@ {@)-[®) 12| 30 10 | 189 12 600
RCS2-RA4D-[(@)]-20-6- (DB {@-B®)] | 20 | 6 6.0 20 | 377 6 300
RCS2-RA4D-[D)]-20-3- 3| 120 a0 | T84 | 3 150
RCS2-RA4D-[D)-30-12- (2 {@){@)-[®) 2| a0 15 | 283 |msonmsovien (Einheit: mimis)
RCSZ-RA4D--30-6- - - 30 6 9.0 3.0 56.6

RCSZ-RA4D- -30-3- 3 18.0 6.5 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

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

Speziallangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[RO6 (6 m) - R10 (10 m)

R11 (11 m) - R15 (15 m)

R16 (16 m) - R20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Servomotor

(230 VAC)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Montagefu FT R-29 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Vorderer Flansch FL R-27 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Hinterer Flansch FLR R-28 Spiel 0.1 mm oder weniger
Home-Sensor HS R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Scharniergelenk NJ R-34 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Schubstangen-Rotationsspiel| +1.0 °
Vordere FuBhalterung TRF R-38 Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Hintere FuBBhalterung TRR R-38

* Die Option ,Home-Sensor* kann nicht zusammen mit der Option ,,Umgekehrte Referenzposition” gewahlt werden.
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber H )
(] unsers Intornetssie neruntariaden. WWW.€U.robocylinder.de () Sonderbestellungen @ Seite R-9

M30X1.5 MA40X1.5 ) !
(effektiver Gewindebereich17.5) (effektiver Gewindebereich19.5)
M10X1.25

Stangen-
(effektiver Gewindebereich20 il|| Typ
M =

[Ohne Bremse]

L
Hub 56 [ 19 m
3 l,_3 Mutter A 47(Schlusselweite)
j Home7 36(Schlisselweite) *3
ME %2,/ 2 | —— =
S ~]
IS o < O
I e S 8 8
(& 5| g | S W, 1 B s 5 b
<5
Mutter C
19(Schlusselweite
19(Schliisselweite) 9 ‘10 Mutter B 1 E

Sicherstellung
von 100 oder mehr

Kabelverbin- k
dungsstecker *1,/

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
ol RCS2-RA4D (ohne Bremse)
M10X1.25 2 Hub 50 100 | 150 [ 200 | 250 [ 300
N [ 20w [ 2705 [ 320.5 | 3705 | 420.5 | 4705 | 520.5
| 30w [ 2855 [ 335.5 [ 385.5 | 435.5 | 4855 | 535.5
@» - 0 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 487
" [ 20w 58.5
5 17 [ 30w 73.5
Gewicht(kg)| 1.0 | 12 | 13 [ 15 | 16 | 18
*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt. Das Modell CA-RA4D ist
ME: Mechanischer Endpunkt nicht mit Bremse erhéltlich.
SE: Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus P‘gosri]tit()ulrsmizek:usr:gzs- 512 Punkte
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus \;orgénge'\l:/ize tl‘.!ieder 7 Punkte
neumatik-Zylinder Einphasig .
) SCON-C-20D-NP-2-3) ; 115VAC 5
Serieller SCON-C-30D(D-NP-2-G) Passender serieller
Kommunikations- - TINPren Kommunikations- 64 Punkte Einphasi
typ typ inphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) bgtrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30D(D-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- r (@)1 _N1-FFE-9 Programmierbarer
steuerungstyp i:gt-%-l-ggg@’\f L.F -EEiEz-g ® Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (S;anulo‘;?\%t)or

* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* () (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-RA4D 2 4



Stangen-
Typ

Servomotor

(230 VAC)

RCSZ RoboCylinder

‘ S z — S RA 7 B D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsbreite 75 mm,
230-V Servomotor, kurze Ausfuhrung mit Einbaumotor (direkt gekoppelt)

B Modell- RCS2-SRA7BD- | - [ |- [ 11— [1 - [ - [ - []

spezifikationen Baureihe

—_ Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental  60: Servomotor ~ 16:16 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
0 & B . T2:SCON P :lm Tabelle unten.
100:Servomotor 4. 4 mm SSEL ?A 3m
100W .
_ 300:300 mm XSEL-P/Q S ez|ﬁ2|erte Ldnge
150~15§(Y)Vv‘?’m0t°’ (Angabe in 50 mm-Schritten) X% R‘(JJbOtel‘kabe| 9

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Bei Betrieb mit Nennbeschleunigung kann die max. Zuladung erreicht werden.

(2) Bei Betrieb mit max. Beschleunigunmg ist nur eine fast halbierte Zuladung zu der
maximalen méglich.

(3) Wenn eine konstante Wiederholgenauigkeit und/oder Spiel erforderlich ist, muss
eine Verdrehung der Stange eingeschréankt werden. In dem Fall ist eine externe
Fiihrung bzw. ein Modell mit Fiihrung zu verwenden.

(4) Selbiges wie bei *3 ist vorzunehmen, wenn beim Standardmodell bei langen
Huiben keine Vibrationen an der Kolbenstange auftreten sollen.

Modellspezifikationen

M Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung be’\;(zﬂlr:e_u Maximale Zulaung Begc:ﬁéu erna:)i("nalezu'adupgbei Sv:ir:‘ké Al Stei 2 (In goom;;gnqlten
- : ; - o T angs- teigun: A
stung (W) | (mm) | “figung Hon@mal V?&kal nigung (6) Honé(g)mal Veétgllkal kLr:gg(?q i (mm) gung
16 800
RCS2-SRA7BD-1-60-16-(D}- (2] (@)@ 16 | 025 5 2 | 035 | 25 1 | e3
RCS2-SRA7BD-1-60-8- (D2 {B)-{@) 60 | 8 | 015 10 5 |02 | 5 25 | 127 8 400
RCSZ-SRA?BD-|-60-4---- 4 | 005 20 10 [ 015 | 10 5 | 254 4 200
16 | 03 0 | 35 | 04 | 5 15 | 103 (Einheit: mmis)
50~300
100 | 8 0.2 22 9 | 03 | 10 | 45 |207|(n50mm
-Schritten
4 01 40 | 195 | 02 | 20 9 |414
16 | 03 15 65 | 04 | 75 3 |1s7
150 | 8 02 35 | 145 | 03 | 175 | 7 |314
4 01 55 | 225 | 02 | 275 | 11 | 628

Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(@Em) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Kabelaustrittsrichtung A2 R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10

Mit Bremse B R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Vorderer Flansch FL R-27 Spiel 0.1 mm oder weniger

Montageful FT R-29 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Erweiterte Stangenspitze RE R-35 Schubstangen-Durchmesser | @35 mm
* Mit Option RE entspricht der Abstand zwischen Montagebohrung und Stangenspitze Schubstangen-Rotationsspiel| —

dem Vorgangermodell RA7BD. Zulissige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 I 1 RCS2-SRA7BD



RCS 2 RoboCylinder

Dimensions

Sie konnen CAD-Zeichnungen uber
unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen BRI

Kabelverbin-
(300) dungsstecker *1

Stangen-
Typ

M12x1.25

Home £S5
MESH E
1 i == 8
MEA NSE| NME| 853 i: E
i |
24 85()5 35 Die Lage der duBeren
2 Feinnut der Schubstange (@35)
4| __68-5 - variiert je nach Modell =
MaRe fir erweiterte
Stangenspitze
4-M5 Tiefe 12 Fr ‘ﬂ M12x1.25 f I —
5 &
M12x1.25 f —————————————~ | | PR SN N S
@ \ & S|
*‘@ B e H©
= O
= [\
Lis ] 77N ] .
i | -
Abmessungen T < 50.5 3.5 m 57 57 36.5
der Mutter 1 4] |Hub) 54 L
60 Sicherstellung
75 (M5 Tiefel2 von 100 oder mehr
i ———y——
% & & |
Il hd hd hd B
* Modelle mit Bremse haben

3 % ein um 0.3 kg héheres Gewicht

— Hinweis: N
Es darf keine externe Kraft auf die Schub-
stange einwirken aus irgendeiner anderen als
der Bewegungsrichtung. Bei einer externen 165 n | px50 Abstand
rechtwinkligen Quer- oder Rotationskraft kann
die Halteraste beschadigt werden.

— Hinweis: \ B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Um Auskrimmungen bei der Vorwarts- und Hub 50 100 150 200 250 300
Ruckwartsbewegung zu verhindern, hat die 60W | 126 176 226 276 326 376
Achse Schlitze an jeder Seite. L 100w | 133 176 226 276 326 376
Fur eine staub- und spritzwassergeschiitzte
Sonderausfiihrung fragen Sie bitte extra nach. 150w | 145 176 226 276 326 376

\ J 60W 69 119 169 219 269 319

m | 100W 76 119 169 219 269 319
150w 88 119 169 219 269 319
*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39) 0 25 | 85 | 3 | 3 | B | B
*2 Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum p 0 0 1 2 3 4
Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die r 4 4 6 8 10 12
umgebenden Teile nicht beriihrt. = BOW | 2.4 2.9 35 e 26 )
ME: Mechanischer Endpunkt & . . : : - :
icht| 100W | 2.6 3.1 37 4.2 4.8 5.4
SE: Hub-Endpunkt s
. . Lo (X
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell. &9 [Tsow | 29 | 33 | 39 | 44 5 5.6

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstlitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder 8 .
Einphasig
SCON-C-60I-NP-2-®3) 115 VAC 547
Serieller SCON-C-100I-NP-2-3) Passender serieller
Kommut;g(ations- SCON-C-150-NP-2-3) Kommti;‘g(ations- 64 Punkte Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
RO 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- SSEL-C-1-60I-NP-2-3) Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-100I-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-150I-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- XSEL-@-1-601-N1-EEE-2-5) Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-100-N1-EEE-2-5) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen XSEL-@-1-1501-N1-EEE-2-®) Achsen steuern kann
Servomotor
— Hinweis: * Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (230 VAC)
Der Achstyp SRA7BD kann nicht als 5. oder 6. Achse :@ (entféllt)
an die XSEL-P/Q-Steuerung angeschlossen werden. @ (entfillt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-SRA7BD



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 — R A 4 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, Achsdurchmesser @37 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

Il Modellspezifikationen RCS2— RA4R- | - | | - | | — | | - | | - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange - Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 20W 6: 6mm ) T2:SCON P m Tabelle unten.
Typ 30: Servomotor 3: 3mm SSEL 2 gm
30W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz I§’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir
die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fithrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen

W Steigung und Zuladung W Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steigung]  Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub, 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Léngskraft (N)]  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)

RCS2-RA4R-[D)]-20-12- QB @)]-[®) 12| 30 10 | 189 12 600
RCS2-RA4R-[(D)]-20-6- 20 | 6| 60 20 | a77 6 300
RCS2-RA4R-[D)]-20-3- (@) 3| 120 a0 | 754 | o 3 1
RCS2-RA4R-[D)]-30-12- [DHB@-[B) 2| 40 15 | 283 [nsommsonien (Enhett: mms)
RCS2-RA4R{(D)-30-6- 0 |6 9.0 30 | 566

RCS2-RA4R-(D)]-30-3-[@) 3| 180 65 | 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Vorderer Flansch FL R-27 Spiel 0.1 mm oder weniger
s‘(’%‘:}“\‘ﬁ\‘g; Hinterer Flansch FLR R-28 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Home-Sensor HS R-32 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
Scharniergelenk NJ R-34 Schubstangen-Rotationsspiel| +1.0 °
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Schwenkbare FuBhalterung QR R-34
Rickseitige Motageplatte RP R-35
Vordere FuBhalterung TRF R-38

* Die Option ,,Home-Sensor* kann nicht zusammen mit der Option ,,Umgekehrte Referenzposition“ gewahlt werden.
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. WwWw.eu.r bocyllnder.de

Sonderbestellungen NG LR

M30X1.5 ) ) M30X1.5
M10X1.25 effektiver Gewindebereich17.5) (effektiver Gewindebereich17.5)

(effektiver Gewindebereich20)

[Ohne Bremse]

Stangen-
Typ

=
_ g2
g ]
& g
§ MutterA +—-——F-——-—1|-— 1+
E 32(Schliissel- * Mutter A
3 weite) *3 o)
S L4 | vg
S
o)
pay IR, [
Mutte +
19(Schlisselweite)
9l __lig
56 0
L
[Mit Bremse]
g .
Hub N Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
3 3 T
. Muttet A Mutter A RCS2-RA4R (ohne Bremse)
we/|Rse Home /| e2 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
S [ 20w [ 234 [ 284 [ 334 | 384 | 434 | 484
_ = [ 30w 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
[[I e [} 125 | 175 | 225 | 275 | 325 | 375
wuttel 8 m 20w 80.5
Abmessungen Mutter A | [Abmessungen Mutter 8 | | 19(Schliissel- 36(Schlisselweite) S0V 95.5
M30 weite) *3 9| .10 p |_20W 113.5
o 56 0 30W 128.5
M10X1.25 & L Gewicht(kg)| 1.2 | 14 | 15 [ 17 | 18 [ 20
o % RCS2-RA4R (mit Bremse)
Hub 50 | 100 | 150 [ 200 | 250 | 300
JQL Z N [ 20w | 234 [ 284 [ 334 | 384 | 434 | 484
8 [ 30w [ 234 | 284 | 334 [ 384 [ 434 | 484
0 125 | 175 | 225 | 275 [ 325 | 375
*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39) m 20w 1235
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 30W 138.5
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht bertihrt. 20W 156.5
X ) p 4
ME: Mechanischer Endpunkt 30W 1715
SE: Hub-Endpunkt -
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell. Gewicht (ko) [ 14 | 16 | 17 | 19 | 20 [ 22

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Referenzseite

Bezeichnung

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-

typ

Pulstreibertyp

AuBenansicht

Modell

SCON-C-20(D-NP-2-3)
SCON-C-30D()-NP-2-3)

Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr:
Unterstltzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
X 115VAC
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230 VAC
Passender i i
Pulstreibertyp () D;'gczzg

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL-C-1-20(D-NP-2-G)
SSEL-C-1-30D(D-NP-2-G@)

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

(nur XSEL-P/Q)

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-@-1-20(D-N1-EEE-2-®
XSEL-@-1-30D(-N1-EEE-2-®

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

20.000 Punkte

547
360 VA max.
*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W -
Achse 577
587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* @) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).
* (8 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A
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RCSZ RoboCylinder

R ' S 2 — R A 5 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung, Achsbreite 55 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

M Modelispezifikaonen RCS2— RASR— | — 60 _l |_ | | - | | - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange - Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor ~ 16: 16mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 60W 8: 8mm T2:SCON P :lm Tabelle unten.
Typ X l S :3m
4: 4mm SSEL M ‘5m
300:300mm XSEL-P/Q  XOnO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) R%: R%boterkabel g

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir
die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fithrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steigung| _Maximale Zuladung i Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Langskraft (N)]  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCS2-RA5R-[@D)-60-16- (@@ @ [®) 16| 120 20 | 638 16 800 755
RCS2-RA5R-(D)]-60-8- [D[{@){@)] 6 |8 | 250 s0 | 1275 | 20-30 8 400 377

RCS2-RA5R-[D)]-60-4- (@) 4| 500 15 | 2551 4 200 188

. ) Einheit: mmy:
Erklarung der Ziffern [(D] Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerolit C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Servomotor Vorderer Flansch FL R-27 Spiel 0.1 mm oder weniger

(230 VAC) Kabelaustrittsrichtung A2 R-25 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Seitmotor links (Standard) ML R-33 Schubstangen-Durchmesser [ @30 mm
Seitmotor rechts MR R-33 Schubstangen-Rotationsspiel| +0.7 °

Zuléssige Temp , Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber H )
(] unsers Intornetssite neruntariaden. WWW.€U.robocylinder.de () Sonderbestellungen @ Seite R-9

(72) 52 0 ‘ 62
&) [Ohne Bremse] 2 6|4

44

26 4-M6 Tiefe 12 305

W 9.5 (Schliisselweite) *3 Stangen-

(©) ) Typ
( 1 P19
™| O| o
< M
SIRSIRS
LT
3 «{ 0 0
= NE
ANiEe
Kabelverbin- \‘
dungsstecker *1 L @
i
I
[ — E’ =
b
ME SE Home ME *2
4.8 4
[32]
A < Hub |
[
43 @) [Mit Bremse] 52 39
7.3 42 6|4
Detailansicht von A 30.5
9.5 (Schliisselweite) *3
(
™| O| o
| M N -
~_ Abmessungender [SRSIRS
Mutter | ii i
8 2o MI14X1.5 M14X1.5;
—] <
0|
A
*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur .
Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht RCS2-RA5R (ohne Bremse) RCS2-RA5R (mit Bremse)
berthrt. _ Hub 50 | 100 | 150 [ 200 | 250 | 300 Hub 50 | 100 | 150 [ 200 | 250 | 300
ME: Mechanischer Endpunkt L 252 | 302 | 352 | 402 | 452 | 502 L 3015 | 3515 | 4015 | 4515 | 5015 | 5515
SE: Hub-Endpunkt o 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach - -
Modell. Gewicht (kg)| 2.3 | 26 | 29 | 32 | 35 | 38 Gewicht (kg)| 26 | 29 | 32 | 35 | 38 | 41
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
115 VAC 547
Serieller SCON-C-60(D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
Rl 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-60(D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-60(D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (S;ar\ulo‘;r‘l\%t)or

* (D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* () (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-RA4R 4



RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 — RA 1 3 R RoboCylinder, Hochlast-Schubstangen-Ausfiihrung, Achsbreite 130 mm,
230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

B Modell- RCS2-RA13R- | - 750 - [ |- [ ] - T2 - 1 = [

spezlflkallonen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental  750: Servomotor 2.5 : 25mm 50:50 mm T1 : XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 750 W 1.25:1.25 mm T2:SCON P :lm Tabelle unten.
Typ l SSEL 5 :3m *Die Motorlage und
M :5m Kabelaustrittsrichtung
200:200mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge muss immer
(Angabein 50 mm-Schritten) ROIOI: Roboterkabel angegeben werden.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

B Schubkraft vs. Stromgrenzwert

25000

20000

/ 19600
15000

z
5 Steigung 1.25
=
: |
£ 10000 i 9800
n Steigung 2.5
5000

2000,

o0 ="

0 20 50 100 150 200 250

Stromgrenzwert (%)
Hinweis:

*Die Korrelation von Schubkraft und Stromgrenzwert beruht nur auf
Néaherungswerten und kann von den aktuellen Zahlen abweichen.

*Die Schubkraft kann unbestandig werden, wenn der Stromgrenzwert zu
niedrig ist und sollte deshalb immer iiber 20% gesetzt werden.

*Die Verfahrgeschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs ist auf 10 mm/s
fixiert. Die Schubkraft sinkt, wenn sich die Geschwindigkeit andert.

*Je nach Betriebsbedingungen kann die Schubkraft abfallen bei
Temperaturanstieg wahrend des Motoranlaufs.

* Dauerschubbetrieb ist mdglich, wenn der Schubwert der
Nennléngskraft bei max. 70 % liegt. Bei einem Schubwert i i o
Uber 70 % s. Seite R-71 fiir die héchstzulassige Schubzeit. Technische Referenz Seite R-5

(1) Im Schubbetrieb ist die Laufzeit bei Dauerbetrieb jeweils fiir die gewahlte Schubkraft voreingestellt.
Zusatzlich muss die Dauerlang: (unter Berticksichti J von Last und Betriebszeit) niedriger
als die wirksame Léangskraft sein. Fir Details siehe Seite R-71 (technische Referenz)

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,02 G (oder 0,01 G, wenn
die Steigung 1,25 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird und
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung.

(4) Die Bremsoption erfordert zusatzlich zu Achse und Steuerung ein Bremsgehause (Siehe Zubehor

auf Seite 248).
| | Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motorlei-| Steigung| Max. | Maximale Zuladung | Wirksame| Dauer- Max. Hub Hub
Modell Beschl Langs- hub- | Schub-
stung (W) (mm) | nigumg (&) Horzona (h Vertal (a)kraft ) | Wt (h) | eat ) | (mm) | | steigung 50 100 |150 | 200
RCS2-RA13R{(D)]-750-2.5-2)]-T2{B)]-[@)] . 25 | 002 | 400 | 200 | 5106 | 3567 | 9800 |5 o 25 85 |120| 125
(In50 mm
RCS2-RA13R|(1)]-750-1.25-(2)]-T2{®)] 125 | 001 | 500 | 300 | 10211 | 7141 | 19600 | S 1.25 62
Erklarung der Ziffern [(D)] Enkoder-Typ [@)] Hub Kabellange |@)] Optionen (Einheit: mmis)
Kabelldngen
Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) RO04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.
Optionen Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse (mit Bremsgehause) B 248 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @32 mm, gerollt C10
Bremse (ohne Bremsgehause) BN 248 Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Seitmotor oben MT1/MT2/MT3 248 Spiel 0.2 mm oder weniger
Seitmotor rechts MR1/MR2 248 Schubstangen-Durchmesser | @50 mm
Seitmotor links ML1/ML3 248 Schubstangen-Lastmoment | 120 Nem
Vorderer Flansch FL R-27 Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
ST%':]"“I%S; Montagefu FT R-29 Schubkraft-Dauerleistung 10 Mio DruckstéRe (*1)
Kraftmesszelle (mit Kabelkette) LCT - (*1) Die Anzahl der DruckstoRRe bezieht sich auf die max. Schubkraft im Abstand von 1 mm ohne
Kraftmesszelle (ohne Kabelkette) LCN - Kraftmesszelle. Mit Kraftmesszelle muss diese nach 2 Mio DruckstoRen ausgetauscht werden.

I ; RCS2-RA13R



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen Uiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @’Seite R-9

© Kabelverbindungs-
o 5 stecker *1 .
i *1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe
< =7 7 — S. R-39)
~ 1 *2 Die Schubstange fahrt bei Ruckkehr zur
W Ir'ﬁ Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie
darauf, dass die Schubstange die
[0hne Bremse] = — umgebenden Teile nicht berihrt. Stangen-
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je Typ
nach Modell.
= sicherstell ) ME: Mechanischer Endpunkt
= Icherstellung - -|
o o 2 von 100 oder mehr SE: Hub-Endpunkt
< 2
2 _ B || | §
2% S —— Kraftmesszelle Standard
= M30x1. 5 52 %
. 45 (effektiver 32 m—,ﬂ:ﬂjﬁﬁﬁ )
A Gewindebereich 82| H i 1 E
ol w|© @) (o I/l I
jr— . ozt
= 0\’ & ©| s/l Kabelkette fiir Verdrahtung
cl 2@ T ) = X >~ der Kraftmesszelle
-5 Sii Home ; ME -
2 50 50 | |44 130 Hub+232.5 77
= 95 16 (Schliisselweite) ’
3 —— L
124 5 Hub (110) Hub+439.5
o130 ME/ \SE L B0l
9 AT B
2-98H7, Tiefe 10 D-M12, Tiefe 18 EEI“QL [EOHE ‘
i 3 8
. ® = 124 | 90 Hub+439.5)
[Mit Bremse] — gL 2 (Hub595)
(=]
TR
L : Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Bremsgehause E ] RCS2-RA13R (ohne Bremse)
RN f : A Bx100P (©)
(inklusive bei Modell mit Bremse) Hub 50 100 150 200
Standalone-Modell: RCB-110-RA13-0 (251) L 599.5 | 649.5 | 699.5 | 749.5
. N A 40 65 40 65
S 2 B 2 2 3 3
£ — —-—it= © 425 | 675 | 425 | 675
- g I D 6 6 8 8
i f;"'?k’?“' 5 g : | B E 90 | 115 | 90 | 115
efiektiver
Gewindebereich \__ S| (0 —= I Gewicht (kg) | 33 | 34 | 35 | 36
i —
[l [ “
152 _ 5
162 5l T L RCS2-RA13R (mit Bremse)
dinwis 2 _rome /\ye| | O = Hub 50 | 100 | 150 | 200
. 50 | |44 130 Hub+232.5 77 103 L 656.5 | 706.5 | 756.5 | 806.5
as o . + . . . B
erfordert eine 24 VDC- 16 (Schliisselweite A 20 5 20 65
Spannungsversor- 5 Hub (110) Hub+439.5 57 B 2 > 3 3
gung (max.1 A). ME /\SE L
© 425 | 675 | 425 | 67.5
I D 6 6 8 8
Hinweis: E 90 | 115 | 90 115
Eas Modell mit Bremse (Code ,,B“) enthalt immer ein Bremsgehause. Fiir ein Modell nur mit Bremsvorrichtung ohne Bremsgehause wahlen Sie Code ,,BNH
Gewicht (kg) [ 35 36 37 38
Motorlage/Kabelaustrittsrichtung (Optionen)
Hinweis: - . ot
- . . e il o 7
Bitte geben Sie unbedingt iy / EL e K 3
einen Code fiir die Motorlage - } ) = & ; ‘f 2 ~
und Kabelaustrittsrichtung an. ":l ‘; 3 ﬁ I ol s
Code MT1 MT2 MT3 MR1 MLA1 MR2 ML3
Motorlage oben (Standard) oben oben rechts links rechts links
Kabelaustrittsrichtung oben (Standard) rechts links oben oben rechts links

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
547
Serieller SCON-C-7502(D-NP-2-2 Passender serieller Einphasig 1569 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte 230 VAC
typ typ *1- Achs-
X . Spezifikation,
Dreiphasig betrieben
. Passender 230VAC mit 750 W -
Pulstreibertyp Pulstreibertyp (-) (nur XSEL-P/Q) Achse
Programm- Programmierbarer Servomotor
steuerungstyp SSEL-C-1-750@)(D-NP-2-2 Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte 577 (230 VAC)
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-3)-1-750@1)-N1-EEE-2-@ | Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. * () bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). * @ wird ersetzt durch deb Code ,S", wenn die Kraftmesszelle unterstiitzt wird.

*@ bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

* 3 bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

RCS2-RA13R 2 I 8



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S z — R G S 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung mit Einzelfiihrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

B Modelispezificatonen RCS2—RGS4C—L_ |- [ |—[ | — | — [| - L1 — [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 2W 6: 6mm ) T2:SCON P :Im Tabelle unten.
Typ 30: Servomotor 3: 3mm SSEL i/l ;m
30W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) RO : Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fur Hochstbeschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 3 mm Steigung sowie mit 20 W-Motor)

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwin-
digkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir die Modell-
spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub
ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max.
Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fihrung verwendet wird.

Fr das von der Achse ohne externe Fiihrung unterstiitzte Gewicht s. S. R-81 (techn. Referenz).

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- {Steigung] Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Léngskraft (N)| ~ (mm) Steigung (In’50 mm-Schritten)

RCS2-RGS4C-(@)]-20-12- (@B {@)-[®) 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGS4C-[(D)]-20-6-

RCS2-RGS4C-[(D)]-20-3- 3| 120 35 | 754 | 3 150
RCS2-RGS4C-[(D)]-30-12- (@B {@)[©)] 12| 40 10 | 283 (nsommsien (St
RCS2-RGS4C-(D)]-30-6- 0 |6 9.0 25 | 566
RCS2-RGS4C|(@D)]-30-3- 3| 180 60 | 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange ® Optionen

Kabelldngen

20 6 6.0 15 37.7 6 300

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 firr Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
ST Boost-Funktion HA R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger
(230 VAC) Home-Sensor HS R-32 Fihrung Einzelfiihrung @10 mm

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
Hintere FuRhalterung TRR R-38 Schubstangen-Rotationsspiel| +0.05 °

* Die Boost-Funktion kann nur fur Modelle mit 30W-Motor und Steigung 6 oder 12 oder gewahlt werden. Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Die Option ,Home-Sensor* kann nicht mit der Option , L te Referenzposition gewahlt werden.

2 I 9 RCS2-RGS4C



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen uber
unsere Internetseite herunterladen.

[Ohne Bremse]

www.eu.robocylinder.de

Sonderbestellungen NG LR

M40X1.5
(effektiver Gewindebereich19.5)

=
o=
5 .
5|8 &
£|E S 22
25 E
5e S
&3 =
o
& 5
(SIS IS

Jll Hub 3
—
24(Hub+74) \

.
ME || SE Home|| ME *2
I Hub ! 41

Uberhang bei

T

Ausfahren bis zur Position SE

ME
Home

L
9 0 19 m
63 61(Hub+11 16
— 1
E F B N e B
bR — I 0| o
J o I = | L o 9 | |
X P B
S Han A \36(Schitissel » —t i £y
alterung chlUssel- N £
= - Mutter B 47(Schltissel- c
19(Schliisselweite)*3 weite) *3 itier weite) * z
Halterung B S
Mutter A g
50 ——
Kabelverbindungs-
L \stecker *1
. 9. [ 19 m
[Mit Bremse] 63 __B1(Hub+11 16 47
1L
T s
J = ___ _ 8 B §,,,§,1i,
+
Halterung A 36(Schlussel-
Mutter B

19(Scl

weite) *3

47(Schlissel-
weite) *3 .

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Stangen-
Typ

weite;
RCS2-RGS4C (ohne Bremse)
Halterung A Halterung B
Y Hub 50 100 150 200 250 300
. 4M5 O N [ 20w [ 285.5 [ 335.5 [ 385.5 | 435.5 | 4855 | 535.5
6:M5 Bohrung ) e | 30w [ 3005 | 350.5 [ 4005 | 4505 | 500.5 | 550.5
o ‘ Abmessungen Mutter A ‘ ‘ Abmessungen Mutter B [} 145 105 245 295 345 395
) K 20W 80.5
©| M30X1.5 L _M40X1.5 ? l
% > oV ™ [T3ow 955
N g % Gewicht(kg)| 1.5 | 16 | 18 | 20 | 22 [ 24
i @ @ \ .
1! RCS2-RGS4C (mit Bremse)
o T X T
37 8 1@ 50 Hub 50 100 150 200 250 300
N | 20w [ 3285] 3785 | 4285 | 478.5 | 5285 | 578.5
| 30W 343.5 | 393.5 | 443.5 | 493.5 | 543.5 | 593.5
*1 Apschluss far Motor—/EnkgderkabeI (siehe S. R-39)H 0 145 | 195 | 245 205 | 345 395
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. [ 20w 1235
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt. m | 30W 1385
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt - -
Gewicht(kg)| 1.7 | 18 | 20 [ 22 | 24 [ 26

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke et iy
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig o7
Serieller SCON-C-20D-NP-2-8) Passender serieller 115 VAC
Kommunikations- SCON-C-30DD@-NP-2-® Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) bgtrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30DD@-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp iégt_%_} _gggé%_iﬁiégz_@ Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
* (@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.
* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A

I

RCS2-RGS4C

Servomotor

(230 VAC)




Stangen-
Typ

RCSZ RoboCylinder

RCS2-RGS5C

M Modelispezifikationen RCS2 — RGS5C— |

- [

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ - Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60 W 8: 8mm ) T2:SCON E 13m Tabelle unten.
100:Servomotor  4: 4mm SSEL Snn;‘
100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung mit Einzelfihrung,
Achsbreite 55 mm, 230-V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

[ ]

Boost-Funktion fiir Hochstbeschleunigung

Servomotor

(230 VAC)

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 4 mm Steigung sowie mit 60 W-Motor)

Technische Referenz JESpR oS

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwindig-
keit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir die Modellspezifika-
tion unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 4 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt
auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fihrung verwendet wird und
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auRer in Bewegungsrichtung.

Fr das von der Achse ohne externe Fiihrung unterstiitzte Gewicht s. S. R-82 (Techn. Referenz).

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

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

Speziallangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |-R06 (6 m) - R10 (10 m)

R11 (11 m) - R15 (15 m)

R16 (16 m) - R20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Modell Motorlei- [Steigung| Maximale Zuladung Wik Hub Hub 50 ~ 250 300
ode stung (W) | (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) (mm)
RCS2-RGS5C-(@)]-60-16- [} [@{@)-[®) 16| 120 13 | 638 16 800 755
RCS2-RGS5C{(D)]-60-8-(2) 6 | 8| 250 43 | 1275 8 400 a77
RCS2-RGS5C{(@)]-60-4-[2)] 4| s00 08 | 2851 | o 4 200 188
RCS2-RGS5C{@)-100-16-QHB{@-[®) 16| 150 28 | 1058 [nsmsoien) (BB
RCS2-RGS5C-|[@)]-100-8-[) 100 | 8| 300 83 | 2127
RCS2-RGS5C-[(D)]100-4-@) 4 60.0 173 | 4243

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montageful3 FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Kabelaustrittsrichtung A2 R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagerichtung der Fithrung GS2 ~ GS4 252 Fiihrung Einzelfiihrung @12 mm
Boost-Funktion HA R-32 Schubstangen-Durchmesser | @30 mm
* Die Boost-Funktion kann nur fiir Modelle mit 100 W-Motor und Steigung 8 oder 16 oder gewahlt werden. Schubstangen-Rotationsspiel| +0.1 °
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber f )
unsere Internetseite herunterladen. . Sonderbestellungen @ Seite R-9

__Abmessungender -
Mutter T ‘ } Kabelverbindungs-
M4 RS S i stecker *1
: : [ |
: é\}} 32 | ME || SE Home|| ME*2 —
‘ 5 ‘ 4.8 [ 1 4 Typ
? 7777777 e Hub 54 Hub+72 ‘\ 4 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)
Achsbreite:55 14.5(Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE) [Ohne Bremse]
0.5 54 0.5 25 119 67.5 Hub+14.5
@ 8 Standard
T T Sy
0|
o1 : .
g g a
0 9 3
L'f".; \i Ansicht A = < o &
2 g . IS
=
0|
£ ! o 3
S
< n
0 7 6-M6, Tiefe 15 b 05 o
e 30 (zur Montage des
T-Nut: 26 " a0 ! Werkstiicks)

(zur Montage ! 1
der Achse 3 Anbau-

Detailansicht T-Nut ___ _

stellen) |
f « ‘ 4 [Mit Bremse]
| y < | A
| ! 0
T —
| =
.43 b
I . 0 !
‘ 7.3 - ‘ 3
L
(Standard) 9
Montage Y 0
oben i 72.5
2 44 JLOL 0 m
L L
GS4 GS2
Montage Achse Montage
links rechts
GS3
Montage
Y B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Montagemdglichkeiten (Ansicht A) RCS2-RGS5C (ohne Bremse) RCS2-RGS5C (mit Bremse)
Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 [ 300 Hub 50 | 100 | 150 | 200 [ 250 | 300
N [ sow | 284 [ 334 [ 384 [ 434 | 484 | 534 N | sow [ 356.5 [ 406.5 [ 456.5 | 506.5 | 556.5 | 606.5
*1Apsch|ussfur Motor-/Enk(_)derkabeI (siehe S. R-39) |100W 302 352 402 452 502 552 |100W 374.5 | 424.5 | 474.5 | 524.5 | 574.5 | 624.5
*2 Die Schubstange fahrt bei Ruickkehr zur Home- 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388 0 138 | 188 | 238 | 288 | 338 | 388
Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die [ sow 92 [ eow 1645
Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt. ["Zoow 110 [ 200w 182'5
ME: Mechanischer Endpunkt - = -
SE- Hub-Endpunkt. Gewicht(kg)| 25 | 28 | 32 [ 36 | 39 | 43 Gewicht(kg)| 28 | 31 | 35 [ 39 |42 [ 46

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke et iy
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig o7
Serieller SCON-C-600-NP-2® Passender serieller 115 VAC
Kommunikations- SCON-C-100D@-NP-2-® Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-60(-NP-2-®) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-100D@-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp I‘ izgt_%_l -?g?@g-;ﬁiég-@ Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (S;ar\um‘;;l\%t)or

* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* (@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-RGS5C



RCSZ RoboCylinder

' S 2 — R G S 4 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfihrung mit Einzelfihrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

Il Modellspezifikationen RC52—RGS4D—| |_ | | - | | - | | - | | - I:l _ I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 20W 6: 6mm : T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
Typ 30: Servomotor 3: 3mm SSEL SM gnn:
30w 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz JESpR oS

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwindig-
keit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fir die Modellspezifika-
tion unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt
auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Filhrung verwendet wird und
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auRer in Bewegungsrichtung. Fiir das von der
Achse ohne externe Fiihrung unterstiitzte Gewicht siehe Seite R-82 (Technische Referenz).

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- (Steigung] Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCS2-RGS4D-[@)]-20-12- [QHB@][®) 2| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGS4D-(D)]-20-6- @QHBH@D-®] | 20 | 6 6.0 15 | 877 6 300
RCS2-RGS4D-[(D)]-20-3- 3| 120 3s | 4 | o 3 150
RCS2-RGS4D-[@)]-30-12- [@HB@]-[B) 12 4.0 10 | 283 [nsommsoniten El=Ees
RCS2-RGS4D-(D)]-30-6- [QHB{@-[®] | 0 | s 9.0 25 | 566
RCS2-RGS4D-(D)-30-3- [QHB){@)-[®) 3| 180 60 | 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Servomotor Montagefu FT R-29 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
(230 VAC) Home-Sensor HS R-32 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger

Hintere Ful3halterung TRR R-38 Flhrung Einzelfiihrung @10 mm
* Die Option ,Home-Sensor* kann nicht zusammen mit der Option ,Umgekehrte Referenzposition” Schubstangen-Durchmesser | @20 mm

gewahlt werden. Schubstangen-Rotationsspiel| +0.05 °©
Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 5 3 RCS2-RGS4D



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen uber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

Sonderbestellungen NG LR

&
S5 ;
Sa &+ 22
B D s
SE £ M40X1.5
5 i (effektiver Gewindebereich19.5)
23 g
S& 3 Stangen-
= S Typ
!\ N I 7774}7 — T
[
ME SE Home || ME *2
: [ A i Fub
Hub 41 | 124(Hub+74) \ -
\Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE
L
19y ¢ 19 m
63 _1_61(Hub+11) 16
R X = I
& i L . i — -
hd )
0 3 9 L
| O ©| ™~ ol o
@@ /ERF g ‘ R
9 P Halterung A =\ |\ 36(Schlussel- \ 47(Schitssel- g’ “E’
. . weite) Mutter B weite 35
@
30 Halterung B W § %
§
B
50 Kabelverbin-

\_dungsstecker *1

Halterung A Halterung B
4-M5 VOIL

6-M5 Bohrunt " .

: o B Abmessungen und Gewicht pro Hub

o RCS2-RGS4D (ohne Bremse)

s I T o 9 M3OXL5 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
e 9| 83 e [ 20w [ 2635 313.5 [ 3635 | 4135 | 4635 | 5135
S . o | 3ow [ 2785 [ 3285 [ 3785 | 4285 | 4785 | 5285
3 & N L | 0 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
S 20W 58.5

20 15 m |

o sl l29.] ol o a8 T 735

37 Gewicht (kg) | 1.3 | 15 | 1.7 | 19 | 21 | 23

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)

*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt.

Das Modell RCS2-RGS4D
hat keine Bremse.

Passende Steuerungen
Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke Gleche teuerungs
Pneumatik-Modus \/Porgange'\l:/; I'Ied Ur 7 Punkte
neumatik-Zylinder Einphasig o47
) SCON-C-20D-NP-2-® ) 115 VAC
Serieller SCON-C-30D(D-NP-2-G) Passender serieller
Kommunikations- N-C- TINPren Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) bgtrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30D(D-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp iggt_%_l;gg@’\f L.F -EEiEz-Z@ ® Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
Servomotor

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* () (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
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RCSZ RoboCylinder

Achsbreite 75 mm, 23
kurze Ausfiihrung mit

RCS2-SRGS7BD

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfihrung,

0-V Servomotor,
Einbaumotor (direkt gekoppelt)

M Motell- RCs2-sRas7BD- | - [ |- [ J1- [J - 1 - [J - [
spezmkallonen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental  60: Servomotor ~ 16:16 mm 50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- 0 8 8mm ] T2 :SCON P :lm Tabelle unten.
Typ 100:Servomotor 4. 4 mm SSEL i/l 3m
100W .
_ 300:300 mm XSEL-P/Q S eZ|ﬁZ|erte Lénge
150: Servomotor (Angabein 50 mm-Schritten) é% R%boterkabﬂ Y
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. 150w

Technische Referenz @’ Seite R-5

(2) Bei Betrieb mit max.
der maximalen mogll

verwendet wird und
Bewegungsrichtung.
Geuwicht siehe Seite

(1) Bei Betrieb mit Nennbeschleunigung kann die max. Zuladung erreicht werden.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung

Beschleunigunmg ist nur eine fast halbierte Zuladung zu
ich.

keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auBer in
Fur das von der Achse ohne externe Fiihrung unterstiitzte
R-82 (Technische Referenz).

Modellspezifikationen
M Steigung und Zuladung

M Hub und maximale Geschwindigkeit

RCSZ-SRGS?BD-I-60-16- 16 | 025 5 15 | 035 | 25 | 05 |63 16 800
RCS2-SRGS7BD-I-60-8-[(D} . 60 | 8 | 015 10 45 | 025 | 5 2 |17 8 400
RCS2-SRGS7BD-I-60-4- D) 4 | 005 20 | 95 | 015 | 10 | a5 |254 4 200
RCS2-SRGS7BD-I-100-16- .. 16 0.3 10 3 | 04 | 5 R EL (Einheit. mm/s)
RCS2-SRGS7BD-I-100-8- -. 100 | 8 | 02 22 | 85| 03| 10 | 4 |207|tmsomn

RCS2-SRGS7BD-I-100-4- @@ 4 01 40 19 | 02 | 20 | 85 |414

RCS2-SRGS7BD-I-150-16- -- 16 | 03 15 6 | 04 | 75 | 25 |157
RCSZ-SRGS7BD-|—150-8-.- . 150 | 8 02 35 14 | 03 | 175 | 65 |314

RCS2-SRGS78D-I-150-4- (D@ @)@ 4 01 55 22 | 02 | 275 | 105 |628

Erklarung der Ziffern Hub Passende Steuerung (@) Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(@Em) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
s Kabelaustrittsrichtung Al ~ A3 R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerolit C10
ervomotor - - —
(230 VAC) Mit Bremse B R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Montagefu FT R-29 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagerichtung der Filhrung GS2 ~ GS4 256 Flhrung Einzelfiihrung @16 mm
Schubstangen-Durchmesser | @35 mm
Schubstangen-Rotationsspiel| +0.1°

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit]

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

2 5 5 RCS2-SRGS7BD



RCS 2 RoboCylinder

Dimensions

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen JESESIER

Hinweis:
Um Auskriimmungen bei der Vorwarts- und Stangen-
Ruckwartsbewegung zu verhindern, hat die Typ
Achse Schlitze an jeder Seite.
Fir eine staub- und spritzwassergeschitzte
Sonderausfiihrung fragen Sie bitte extra nach.
SE Home
6-M6 Tiefe 25 ME ME*2 68.9 Hub+8.1 8 (11) 100w 15 (18) fiir Hub 50
— \ "\__150w 27 (30) fiir Hub 50
= R m— [
PN G|
e =
|
)|
o A K L0) ,9 .
N 2 & | & @ 5
(! Ansicht A) =
3 Lol S A ( ) i = L o * MaRe fiir Modell mit
8 o Bremse, siehe Standard-
5 [ & g typ auf Seite 242.
Oy i  —
9 ® jimEle L
L 25| o 25 |(355)9 m 57
‘;g 4 [Huo[ ™ 55(69.5 L
* MaRe fiir erweiterte Stangenspitze in (). Sicherstellung
75
von 100 oder mehr
Kabelverbin-
-M5 Tiefe12 (300) dungsstecker *1
RN & &
— ¥ ¥
2 }
3 - —_— N S
L] |
:\ |
1659 n x50 Abstand
W Abmessungen und Gewicht pro Hub
unten Hub 50 100 150 200 250 300
60W 126 176 226 276 326 376
Montagemdglichkeiten Ansicht A L [Tzoow | 133 | 176 | 226 | 276 | 326 | 376
150W 145 176 226 276 326 376
60W 69 119 169 219 269 319
m | 100W 76 119 169 219 269 319
150W 88 119 169 219 269 319
n 25 35 35 35 35 35
*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39) ) ) a1 2 3 7
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum p
Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die r 4 4 6 8 10 12
umgebenden Teile nicht beriihrt. Ge.| 6OW | 35 4.1 4.8 5.4 6.1 6.7
ME: Mechanischer Endpunkt wicht| 100w 3.7 43 49 56 6.2 6.9
SE: Hub-Endpunkt ko) [T15ow [ 4 | 45 | 51 | 58 | 64 | 71

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstlitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke dESeSRenEs
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einohasi
phasig
SCON-C-60I-NP-2-®3) 115 VAC 547
Serieller SCON-C-100I-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- N-C-150-NP-2- Kommunikations- 64 Punkte . .
i SCON-C-150. ® o Einphasig
230VAC 360 VA max.
i Passender . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1-Achs-
Al ey 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- SSEL-C-1-60I-NP-2-3) Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-100I-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-150I-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- XSEL-@-1-601-N1-EEE-2-5) Programmierbarer
steuerungstyp I‘ XSEL-@-1-100-N1-EEE-2-5) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen XSEL-@)-1-1501-N1-EEE-2-®) Achsen steuern kann
Servomotor
— Hinweis: * Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (230 VAC)
Der Achstyp SRGS7BD kann nicht als 5. oder 6. Achse *@® (entfallt)
an die XSEL-P/Q-Steuerung angeschlossen werden. *@ (entféllt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A
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RCSZ RoboCylinder

R ‘ S z — R G D 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung mit Doppelfiihrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation

W vodelispezifiaionen RCS2-RGD4C— | - L 1 - [ J—- [J - 1 - [ - [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N  :Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 20W 6: 6mm ] T2 :SCON P m Tabelle unten.
Typ 30: Servomotor 3: 3mm SSEL SM g’m
30W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fur Hochstheschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 3 mm Steigung sowie mit 20-W-Motor)

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwindigkeit
fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir die Modell- spezifikation
unten zur Priifung, ob die i Geschwindigkeit bei dem ] 1ten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt
auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird und
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung. Fir das von der
Achse ohne eine externe Fiihrung unterstiitzte Gewicht siehe Seite R-83 (Technische Referenz).

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steiqung| Maximale Zuladung Wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)| ~ (mim) Steigung (In'50 mm-Schritten)

RCS2-RGDAC-(D)]-20-12- [ @HB)-{@]-[B)] 12| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGD4C-(@)]-20-6- (@) 20 |6 6.0 15 | a77 6 300
RCS2-RGDAC-(D)]-20-3-[@) 3| 120 35 | 754 | 3 150
RCS2-RGD4C-(@)]-30-12- [QHB{@-[®) 12| 40 10 | 283 |msonmsonien) (SUEELLE)
RCS2-RGD4C @) -30-6-[@) 0 |6 90 25 | 566
RCS2-RGDAC(D)]-30-3-[@) 3| 180 60 | 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange @ Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
ST Boost-Funktion HA R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger
(230 VAC) Home-Sensor HS R-32 Fuhrung Doppelfithrung @10 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
Hintere FuBhalterung TRR R-38 Schubstangen-Rotationsspiel| +0.05 °
* Die Boost-Funktion kann nur fiir Modelle mit 30W-Motor und Steigung 6 oder 12 oder gewahlt werden. Zulassige Temperatur, Feuchtigeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Die Option ,Home-Sensor* kann nicht zusammen mit der Option ,,Umgekehrte Referenzposition” gewahlt werden.

2 5 ; RCS2-RGD4C



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber H )
. unsere Internetseite herun?erladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen @Selte R-9

M40X1.5
effektiver Gewindebereich19.5)

[Ohne Bremse]
Stangen-

Typ

@20 (Schubstangen-
uBendurchmesser))

. *1 Anschluss fir Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)
= *2 Die Schubstsnge fahrt bei Riickkehr zur
Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf,

i dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht

bertihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

ME || SEHome || ME *2 47(Schlussel
3 3 3 weite)
-
L Hub | a1 _lioatrubs7a) § ME W
\ \Home Kabelverbin-~
Uberhang bei Ausfahren dungsstecker *1

bis zur Position SE

Sicherstellung
on 100 oder mehr

L
O - 0 19 m
+ 16
Halterung A &3 L(Hub+l1
-
19( Schliissel-N== | = —
weite
{EHEE
0|
H 8 88 |
0
.
L+
A\ - —f———— \Mutter
36(Schlusselweite)
Halterung B
L
; 9 0 19 m
[Mit Bremse] 63 1(Hub+11 16
Halterung A
Y
N == B T e I a7
19(Schlisselweite) - -
i &
(S = | .
" T TH BT B Abmessungen und Gewicht pro Hub
i RCS2-RGDAC (ohne Bremse)
| h -—f-——-—3 \MutterB Hub 50 [ 100 | 150 | 200 [ 250 | 300
Mutter A o Schiisseweit . [ 20w | 2855|3355 [ 385.5 | 4355 | 4855 | 5355
\Ha"erur(] e usselweite) [ 30w [300.5 [ 3505 | 400.5 | 4505 | 500.5 | 550.5
[) 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
m [ 20w 80.5
[ HalterungA | [ Halterung B [ 3ow 95.5
Gewicht (kg) | 1.8 | 20 [ 22 [ 24 [ 26 | 28
RCS2-RGDA4C (mit Bremse)
‘ ot ] | Amesoumgen a5 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
: . [ 60w | 3285 | 3785 | 4285 | 4785 | 528.5 | 578.5
M30X1.5 ¥ M40X1.5 ) | 100w [ 3435 393.5 | 4435 | 4935 | 5435 | 593.5
0 145 | 195 [ 245 | 295 | 345 | 395
m [ eow 1235
| 100w/ 138.5
| s _0_| 50 Gewicht (kg) | 20 | 22 | 24 | 26 | 28 | 30

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke et
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig s47
Serieller SCON-C-20D-NP-2-8) Passender serieller 115 VAC
Kommunikations- SCON-C-30DD@-NP-2-® Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
Rl 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) bgtrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30DD@-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp iégt_%_} _gggé%_iﬁiégz_@ Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (S;anulo‘;r‘l\%t;)r

* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* (@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-RGD4C



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S 2 — R G D 5 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfiihrung mit Doppelfiihrung,
Achsbreite 55 mm, 230-V Servomotor, Kupplungsspezifikation

mvocelspeziicaionen RCS2-RGD5C— 1| - [ — [ - [ - [ - [ - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental 60: Servomotor  16:16mm 50:50mm T1:XSEL-KE/KET N  : Kein Kabel Siehe Optionen
Stangen- A: Absolut 60W 8: 8mm ) T2:SCON P :lm Tabelle unten.
Typ 100:Servomotor  4: 4mm SSEL ﬁ,‘ gm
100W 300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lainge
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fur Hochstbeschleunigung

(ausgeschlossen fiir Modelle mit 4 mm Steigung sowie mit 60 W-Motor)

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwindig-
keit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir die Modellspezifika-
tion unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 4 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt
auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.)

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird und
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auRer in Bewegungsrichtung. Fir das von der
Achse ohne externe Fithrung unterstitzte Gewicht siehe Seite R-81 (Technische Referenz).

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung l Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steigung| Maximale Zuladung Witk Hub Hub 50 ~ 250 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Langskraft (N)]  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)

RCS2-RGD5C-(D)]-60-16- Q@ {@)]-{®) 16| 120 13 | 638 16 800 755
RCS2-RGD5C-[(D)]-60-8-[2)] 60 | 8| 250 43 | 1275 8 400 377
RCS2-RGD5C-[(D)]-60-4-[2)] 4| 500 108 | 2851 | 4 200 188
RCS2-RGD5C-[(D)-100-16-QHB{@][®)] 16| 150 28 | 1058 |nsomsoien (BB
RCS2-RGD5C-(@)-100-8-[2) 100 | 8 300 83 | 2127
RCS2-RGD5C-(D)]-100-4-(2) 4 60.0 173 | 4243

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S@Em) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Montageful FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
ST Kabelaustrittsrichtung A2 R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
(230 VAC) Boost-Funktion HA R-32 Fihrung Doppelfiihrung @12 mm

* Die Boost-Funktion kann nur fiir Modelle mit 100 W-Motor und Steigung 8 oder 16 oder gewahit werden. Schubstangen-Durchmesser | @30 mm
Schubstangen-Rotationsspiel| +0.08 °
Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

2 5 9 RCS2-RGD5C



RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber f )
. unsere Internetseite herunterladen. . Sonderbestellungen @ Seite R-9

0l 25_,19 67.5 Hub+14.5
gﬂ - g o
q I
[Ohne Bremse] ) e 6 N e e e
3 1 Kabelverbin-
dungsstecker *1 Stangen-
Detailansicht T-Nut _ Abmessungen 9 Typ
F T f der Mutter ‘
i % 3 i i M4 i 1
| = | % | 0
) g Y| g
7.3 - 2 o
i i i [ i ~ DJL |
- - ! N
N = 14.5(Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE)
4-M6 (zur Montage 6-M6, Tiefe 15 -
der Achse) (zur Montage des Werkstiicks) Hub 54 Hub+72 / 4 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)
Achsbreite:55 4.8 4 Hub bt
pd ME § SE H * 5
3 ome /| [\ ME *2
n L
n -
® I 4 i
<
23 o1 HQ) o118 " R EEE
=
g = k> — L«
3 as__hol_ 0 J, m 05 54 05 9
40 40 40 o -
T-Nut: 26 L
(zur Montage der 130
Achse, 2 Anbau- N
stellen) 147 14.5(Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE)
157 Hub 54 Hub+72 4 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)
4.8 4 / Hub
ME i SE Home \ ME *2
[Mit Bremse] ‘ f\ — m
—t———t— - —t — S Epe e Il i
[ I I
[ — 0
72.5
44 _hol_ [ m
=TT L
L
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCS2-RGD5C (ohne Bremse) RCS2-RGD5C (mit Bremse)
Hub 50 100 150 200 250 300 Hub 50 100 150 200 250 300
L | 60W 284 334 384 434 484 524 L | 60W 356.5 | 406.5 | 456.5 | 506.5 | 556.5 | 606.5
*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39) [ 200w | 302 [ 352 [ 402 [ 452 | 502 | 552 | 100w | 3745 [ 424.5 [ 4745 | 524.5 | 5745 | 624.5
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home- 0 138 | 188 | 238 288 | 338 388 0 138 | 188 | 238 288 | 338 388
Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die
N " . ’ 60W 60W d
Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt. I T00W 19120 m I 100W 12:2
ME: Mechanischer Endpunkt - - -
SE: Hub-Endpunkt. Gewicht(kg)| 27 | 30 | 34 [ 38 | 42 | 55 Gewicht(kg)| 30 | 33 | 37 [ 41 | 45 | 58

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus P‘g)sri]tit:.vlrsmizek:usr:;s- 512 Punkte
punkten
3-punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
Serieller SCON-C-600-NP-2® Passender serieller 115 VAC >
Kommunikations- SCON-C-100D@-NP-2-® Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-60(-NP-2-®) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-100D@-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp izgt_%_} -?&?Dg-liﬁiég-@ Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation. (S;ar\ulo‘;r‘l\%t)or

* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* (@ wird ersetzt durch den Code ,HA”, wenn die Boost-Funktion unterstiitzt wird.

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2-RGD5C



RCSZ RoboCylinder

RCS2-RGD4D

RoboCylinder,

Schubstangen-Ausfiihrung mit Doppelfiihrung,

Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

W Modelispezifikationen RCS2 —RGD4D— |

L1 - [ [ ] [ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung —
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12mm
Stangen- A: Absolut 20W 6: 6mm
Typ 30: Servomotor 3: 3mm
30w

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

(Angabein 50 mm-Schritten)

Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
50:50mm T1:XSEL-KE/KET N : Kein Kabel Siehe Optionen
T2:SCON P ilm Tabelle unten.
l S :3m
SSEL M ‘5m
300:300mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir
die Modellspezifikation unten zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem
gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fihrung verwendet
wird. Fiir das von der Achse ohne externe Fiihrung unterstiitzte Gewicht siehe Seite R-83
(Technische Referenz).

Modellspezifikationen
M Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- |Steigung| _Maximale Zuladung | irksame | Hub il 50 ~ 300
ode stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) |Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)

RCS2-RGD4D-(D)]-20-12- (@B {@)]-[®) 2| 30 05 | 189 12 600
RCS2-RGD4D-{(D)]-20-6- @QHBH@D®)] | 20 | 6 60 15 | 377 6 300
RCS2-RGD4D-[(D)]-20-3-[@) 3| 120 35 | T84 | o 3 150
RCS2-RGD4D{(D)]-30-12- (@@ -{@)-[©)] 12| 40 10 | 283 (nsommseien) SULEEIE
RCS2-RGD4D{(D)]-30-6-[QHB-D®)] | 30 | s 90 25 | 5656

RCS2-RGD4D{@)-30-3- [} B {@)-[®) 3| 180 60 | 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel ||RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Servomotor Montageful FT R-29 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
(230 VAC) Home-Sensor HS R-32 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Hintere FuRRhalterung TRR R-38 Fuhrung Doppelfiihrung @10 mm
* Die Option ,,Home-Sensor” kann nicht zusammen mit der Option ,,Umgekehrte Referenzposition® Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
gewahit werden. Schubstangen-Rotationsspiel| +0.05 °

2 6 1 RCS2-RGD4D

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit]

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




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

www.eu.robocylinder.de @

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

Sonderbestellungen NG LR

unsere Internetseite herunterladen.

[Ohne Bremse]

@20 (Schubstangen-
uBendurchmesser))

@10 (Fihrungs-

22

M40X1.5
(effektiver Gewindebereich19.5)

chubstangen-Aufendurchmesser)

47(Schlissel-
3 weite;

Halterung A

Halterung A

6-M5 Durchgangs- ¢}l
bohrung »

Halterung B
4-M5 OW

52

Uberhang bei Ausfahren
bis zur Postion SE

Kabelverbin--
"\ _dngsstecker ‘1
L

0 19 m

19(Schlisselweite) |

‘ 63

61(Hub+11, 16,

36(Schlusselweite)
Halterung B

Sicherstellung
von 100 oder mehr

Stangen-
Typ

Standard

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)

*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berthrt.

ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

o Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
~ RCS2-RGD4D (ohne Bremse)

2 Hub 50 100 150 200 250 300
5 | 20W 263.5 | 313.5 | 363.5 | 413.5 | 463.5 | 513.5
8‘ | 30W 278.5 | 328.5 | 378.5 | 428.5 | 478.5 | 528.5

& B = 0 145 195 245 295 345 395
20W 58.5
20 15 l
L‘—HO 15} T 735
Gewicht (kg) | 1.6 | 18 | 21 | 23 | 25 | 27

Das Modell RCS2-RGD4D
hat keine Bremse.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke Gleche teuerungs
Pneumatik-Modus \/Porgange'\l:/; I'Ied Ur 7 Punkte
neumatik-Zylinder Einphasig o47
) SCON-C-20D-NP-2-® ) 115VAC
Serieller SCON-C-30D(D-NP-2-G) Passender serieller
Kommunikations- N-C-30! -NP-2- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) bgtrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30D(D-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp iggt_%_l;gg@’\f L.F -EEiEz-Z@ ® Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* () (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1AI

RCS2-RGD4D

Servomotor

(230 VAC)




Stangen-
Typ

Servomotor

(230 VAC)

RCSZ RoboCylinder

RCS2-SRGD7BD

H Modell-

spezifikationen Baureihe

Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

RCS2 —-SRGD7BD— |

— Enkoder-Typ —

I: Inkremental

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelftihrung,

Achsbreite 75 mm, 230-V Servomotor,
kurze Ausfiihrung mit Einbaumotor (direkt gekoppelt)

I [ ]

Motortyp —  Steigung
60: Servomotor  16:16 mm
50 8: 8mm
100: Servomotor 0
T00W 4: 4mm
150: Servomotor
150 W

—_ Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
50:50 mm T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
T2:SCON P ilm Tabelle unten.
t S 3m
SSEL M
300:300 mm XSEL-P/Q Xoo: Spe2|ﬁ1|erte Linge

(Angabe in 50 mm-Schritten)

RO : Roboterkabel

Technische Referenz @’ Seite R-5

werden.

(1) Bei Betrieb mit Nennbeschleunigung kann die max. Zuladung erreicht

(2) Bei Betrieb mit max. Beschleunigunmg ist nur eine fast halbierte
Zuladung zu der maximalen méglich.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe
Fuhrung verwendet wird. Fur das von der Achse ohne externe Fuhrung
unterstiitzte Gewicht siehe Seite R-83 (Technische Referenz).

Modellspezifikationen
M Steigung und Zuladung

M Hub und maximale Geschwindigkeit

RCS2-SRGD7BD-1-60-16-(D)]- 16 | 025 5 1 |03 | 25 | - |63 16 800
RCS2-SRGD7BD-1-60-8-{(D} . 60 | 8 | 015 10 4 |0z | 5 15 | 127 8 400
RCS2-SRGD7BD-1-60-4- (@) 4 | 005 20 9 | 015 | 10 | a4 |25 4 200
RCS2-SRGD7BD-I-100-16- [o] -- 16 03 10 25 | 04 | 5 os |3 (Einheit. mm/s)
RCS2-SRGD7BD-I-100-8- .. 100 | 8 0.2 22 8 |03 | 10 | 35 |207 |(msomm

RCS2-SRGD7BD-I-100-4- @@ 4 01 40 | 185 | 02 | 20 8 | 414

RCSZ-SRGD?BD-I-150-16- @3-@) 16 | 03 15 | 55 | 04 | 75| 2 |157
RCSZ-SRGD?BD-|-150-8-. BH@] | 5o | e 02 35 | 135 | 03 | 175 | & |314

RCSZ-SRGD7BD-|-150-4---- @@ 4 01 55 | 2105 | 02 | 275 | 10 |628

Erklarung der Ziffern (D] Hub [(& )| Passende Steuerung [ Kabellange [@)] Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

2 6 3 RCS2-SRGD7BD

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Kabelaustrittsrichtung Al ~ A3 R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Mit Bremse B R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Montageful FT R-29 Spiel 0.1 mm oder weniger

Flhrung Doppelfiihrung @16 mm
Schubstangen-Durchmesser | @35 mm
Schubstangen-Rotationsspiel| +0.08°

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit]

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




RCSZ RoboCylinder

Dimensions

Sie konnen CAD-Zeichnungen uber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

Sonderbestellungen NG LR

Stangen-
Typ

- * MaRe fiir Modell mit
Bremse, siehe Standard-
typ auf Seite 242.

Kabelverbin-

dungsstecker *1

175 SE Home
125 ) ME\ ME *2 T
8-M6 Tiefe T | 4-M6 Tiefe f
|
N © [0} g I EdTTT T EEE
7 o
] cm“IL \¢ & 4 & A - t Lzl
Olun| & MAW % o 4
| GING
Se "o o 6 4 )8 25 |(35.5)9 m 57 |
o - 4| | 55(69.5) L Sicherstellung
S i © | O ¥ Hub * MaRe fiir erweiterte Stangenspitze in (). von 100 oder mehr
50
100
157
68.9 Hub +8.1 811 1518 fiir 100W-Hub 50
7 27(30) fur 150W-Hub 50
Ol
1 (o =k
& & & |
¥ ¥ P
2ls ﬁ = | jJD
ﬂ D
— (300)
-
e
— -
r-M5 Tiefe 77165 n px50 Abstand

Hinweis:
Um Auskrimmungen bei der Vorwarts- und
Ruckwartsbewegung zu verhindern, hat die
Achse Schlitze an jeder Seite.

Fur eine staub- und spritzwassergeschiitzte
Sonderausfiihrung fragen Sie bitte extra nach.

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum
Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die

umgebenden Teile
ME: Mechanischer
SE: Hub-Endpunkt

nicht berhrt.
Endpunkt

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
60w | 126 | 176 | 226 | 276 | 326 | 376
L | 200w | 133 | 176 | 226 | 276 | 326 | 376
150w | 145 | 176 | 226 | 276 | 326 | 376
60w | 69 | 119 | 169 | 219 | 269 | 319
m [ 200w [ 76 | 119 [ 169 | 219 | 269 | 319
150w | 88 | 119 | 169 | 219 | 269 | 319
n 25 35 35 35 35 35
p 0 0 1 2 3 4
T 4 4 6 8 10 12
Ge. | 6OW | 43 57 | 64 | 72 | 79
wicht] 200w | 45 | 51 | 59 | 66 [ 7.3 8
(ka) [ 150w | 48 5.3 6.1 6.8 75 8.2

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

AuBenansicht

Bezeichnung

Modell

Positioniermodus

3-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-

typ

Pulstreibertyp

SCON-C-601-NP-2-(3)
SCON-C-1001-NP-2-3)
SCON-C-150-NP-2-3)

Programm-
steuerungstyp
1 oder 2 Achsen

SSEL-C-1-60I-NP-2-3)
SSEL-C-1-100I-NP-2-3)
SSEL-C-1-1501-NP-2-3)

Programm-
steuerungstyp
1 bis 6 Achsen

XSEL-@)-1-601-N1-EEE-2-()
XSEL-@)-1-1001-N1-EEE-2-®)
XSEL-@-1-1501-N1-EEE-2-5)

Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung  Str Referenzseite
Unterstltzung
von bis 2u 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
, 115VAC 547
Passender serieller
Kommunikations- 64 Punkte . .
typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
Passender . . .
= (-) Dreiphasig 1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programmierbarer mit 150 W -
Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
Achsen steuern kann
Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
Achsen steuern kann

— Hinweis:

Der Achstyp SRGD7BD kann nicht als 5. oder 6. Achse
an die XSEL-P/Q-Steuerung angeschlossen werden.

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

* (@ (entfallt)
* () (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
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Servomotor

(230 VAC)




Stangen-
Typ

Servomotor

(230 VAC)

RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — R G D 4 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfiihrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor, abgewinkelter Motor

m Modell- RCS2—-RGD4R- | - [ |- 1- [ - [ - [ - [

SPEZifikaﬁoﬂe" Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm ) T2:SCON P :lm Tabelle unten.
30: Servomotor 3: 3mm SSEL l%/l 3:1]
30W 300:300mm XSEL-P/Q X[OO : Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz I§’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwindig-
keit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fur die Modellspezifi-
kation unten zur Priifung, ob die max. Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die
Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird und
keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt auer in Bewegungsrichtung. Fir das von der
Achse ohne externe Fiihrung unterstiitzte Gewicht siehe Seite R-83 (Technische Referenz).

Modellspezifikationen

W Steigung und Zuladung W Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- [Steigung]  Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub, 50 ~ 300
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)|  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCSZ-RGD4R--20-12- --- 12 3.0 0.5 18.9 12 600
RCS2-RGD4R-[(D)]-20-6- 20 |6 60 15 | 377 6 300
RCS2-RGD4R-[D)]-20-3- 3| 120 35 | 14| oo 3 150
RCS2-RGD4R-[D)-30-12- [DHB@)-[B) 12| a0 10 | 283 [msmmscniten (Enhett: mms)
RCS2-RGD4R-[D)]-30-6- 0 |6 9.0 25 | 566
RCSZ-RGD4R--30-3- 3 18.0 6.0 1131

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Hinterer Flansch FLR R-28 Spiel 0.1 mm oder weniger
Home-Sensor HS R-32 Fuhrung Doppelfihrung @10 mm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
Schwenkbare Fuf3halterung QR R-34 Schubstangen-Rotationsspiel| +0.05 °
Rickseitige Montageplatte RP R-35 Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Die Option ,Home-Sensor* kann nicht zusammen mit der Option ,Umgekehrte Referenzposition” gewahlt werden.

2 6 5 RCS2-RGD4R



RCS 2 RoboCylinder

Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

[Ohne Bremse]

Halterung A
Halterung B

[Mit Bremse]

[Halterung A]  [Halterung B]

Sonderbestellungen NG LR

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)

*2 Die Schubstange fahrt bei Ruckkehr zur Home-Position
zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die
Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Stangen-
Typ

5
P ge
=5
5|5 m 26 238 Kabelverbin-
=2 § 9.5 238 dungsstecker *1
Z|E &=
Sle g
b 312 ! g
ul o8 5]
3 3 %‘E MunerAfi*i’iﬁ I Byég" T
@MF@Z Mutter A Y
-+ G
e
T T 1 la o
" T ) 7 9
[
19(Schliisselweite) M1? X é'zs
Tiefe 1
W, Hb |3 e 505
(Hub+74)
M Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCS2-RGD4R (ohne Bremse,
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
o P L [2ow | 227 [ 277 [ o7 [ s77 | 427 | 4wt
34 m 26 [sow [ 227 | 277 | 327 | 377 | 427 | a7
§E /95 47 2 133 | 188 | 233 | 288 | 333 | 383
S| =21
25 20W 80.5
38 m
3= I i = = 30W 95.5
Hub 85 9| I
3 S Mu/{ter S ) I I p 20W 113.5
ME 7|\ SE Home /] ° Mutter A s 1285
il 1 Gewicht(kg) | 19 | 22 | 23 | 26 [ 27 | 30
[ | | RCS2-RGD4R (mit Bremse)
! f HH— Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
— . [ 20w | 227 [ 277 [ 327 [ 377 | 427 | 477
19(Schliisselweite) — | 30W 227 277 327 377 427 AT7
2 133 | 188 | 233 | 288 | 333 | 383
1L Hub 2w 1235
(Hub+74) 30W 138.5
20w 156.5
30W 1715
Gewicht (kg) | 21 | 24 | 25 [ 28 | 29 | 32

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punke Gleche teuerungs
Pneumatik-Modus \éorgange'\l:? |'Ied Ur 7 Punkte
neumatik-Zylinder Einphasig o47
) SCON-C-20(D-NP-2-3) ) 115 VAC
Serieller SCON-C-30D(D-NP-2-G) Passender serieller
Kommunikations- - TN Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
2 230 VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-200-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30D(D-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- @)1 N1-FEE-9- Programmierbarer
steuerungstyp izgt_%_l;g?@’\f :\“E -EEiEz-Z@ ® Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* @ (entfallt)

Servomotor

(230 VAC)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).
* (8 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A
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RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 - I ‘ A 5 N RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausfiihrung, Kurzer Schmal-Typ,
Achsbreite 48 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

Wlodeh ~RCS2-TCASN—- I - 60 —-[ |- [ |- T2 - [ ] —-[ ]

SECZll ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1: Kabelausgang
60W 5:5mm 75:75mm SSEL E ;m o "th;e lausgang

. 3 8 u;

2.5:2.5mm XSEL-P/Q M- 5m o
X OO : spezif. Lange - K3 : Kabelausgang

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JCJ: Roboterkabel rechts

Tischschlitten-/
Am-Flach-Typ

- Technische Referenz
k- |

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass der Tischschlitten eigen-
gewichtsbedingt einfhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation
B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor | Anriebs- | Steigung | Max. Zuladung | Wirksame | Wiederhol: |y ) Hub 50 75
Modell Lel(svtvu)ng spindel | (mm) ™ [ Lorizontal (kg) [ Vertikal (ko) Lan&s;craft ge’}?#,lnken (mm) Steigung (mm) (mm)
RCS2-TCA5N-1-60-10-[(D]-T2-[2)]-[3)] 10 | 5 | 15| 89 10 2802300 | 380330)
Kugel- 50
K -1-60-5-|D|-T2-12)|- 2 +
RCS2-TCA5N-I-60-5 5 60 LSJ’rJT;Laduefl 5 10 3| 178 |o02) O 5 250 (230) 250
RCS2-TCA5N-1-60-2.5-[(D]-T2-[@)]-[G)] 25 | 20 | 6 | 356 25 125
Erkldrung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellénge Optionen = (iAngabe filnvertikalen Finsatz (Einheit: mm/s)
Kabelldangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ gl Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel |S (3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Zulass. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 15 Nem  Mb: 15 Nsm Mc: 7.1 N\m
X06 (6m) ~ X10 (10m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m)  ~ R03 (3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m)

Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

(*) Wenn eine Lebensdauer von 5.000 km angenommen wird.

senoncio [l Optionen

(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32

322-1 o



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber A
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de . Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2  Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt

@5 +g'03Tiefe 5 ® (300
4-M5Tiefe 8 M

=
. ,j:D
%o % odo ||
& i
[9) o040
© 1003
76 5|0 Tiefe5
48 56
Tischschlitten-/
Arm-IFlach-Typ
A ST L
L1 o
Offset-Referenzposition 41 50
flir Moment )
3 2-M4 Tiefe 4
4M5 Tiefe 12 % <) Homej M 2
05 e \ (O 3 I = 2
2| g R
68 |og ™ I I
o ¥ | |
[t o
| | —
s : | i .
+ .k -
M Mindestabstand a
L2 100 mm =
1126 12 - ‘ 6.5 33 6.5)
16 48 10 Offset-Referenzposition 46
fir Moment
’7,,7,,7,,7,,7"7"7"7"7”_‘ 15 50
. 40
! Kabelausgang (optional) ! . 5[0% iefe s
‘ Detailansicht ®) AJVD\ ‘ ‘
! | &
‘ ‘  —
B ~
| | 3 1
| f 4 —fF 7 =
‘ : | o 45 Tiefe? _ I'= B Abmessungen und Gewicht pro Hub
I I Hub 50 75
i \DADJ ‘ ©570% Tiefe 5 T 30 155
' Modell: K1 Modell: K2 Modell K3 ! L1 1205 151
L (links) (innen) (rechts) J L2 108 133
T T T T T T T T T T/ M 89 105.5
Gewicht (kg) 13 15
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale ~ Max.Anzahl Positionen ~ Spannung  Stromverbrauch Referenzseite
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- . Gleiche
Pneumatik- CUEIUNGIVOIGaNGE | 7 ke
wie die fiir 218 VA
Moidus SCON-C-60 | -NP-2-D Pneumatik-Zylinder Einphasig max 547
Serieller Passender ACTI5V ’
Kommunikations- serieller (=) ) ) *Der Strom-
typ Kommunikationstyp Einphasig verbrauch ist
AC230V abhangig vom
) Steuerungstyp
Pulstreibertyp Puﬁgtszggi;p 768 Punkte Dreiphasig (Naheres dazu
AC 230V finden Sieim
entsprechenden
Programm- Programmierbarer (nur XSEL-P/Q) Handbuch).
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann Servomotor

(230 VAC)

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).

' A ' RCS2-TCASN 3 2 2_2



RCSZ RoboCylinder

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausfiihrung, Kurzer Breit-Typ,
Achsbreite 80 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

RCS2-TWASN

miu  RCS2-TWASN- | - 60 —[J- [ ] - T2 - [] -[]

speZ||at|onen. Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1: Kabelausgang
60W 5:5mm 75:75mm SSEL E ;m o '}'{;'f,se lausgang

. . 3 8 u;

2.5:2.5mm XSEL-P/Q M- 5m o
X OO : spezif. Lange - K3 : Kabelausgang

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JCJ: Roboterkabel rechts

Tischschlitten-/
Am-Flach-Typ

-
L]
|
e
Technische Referenz [ESpEIELE)
(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.
(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass der Tischschlitten eigen-
gewichtsbedingt einfhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.
Modellspezifikation
B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor he. ; Max. Zuladun Wirksame | Wiederhol- Hub
4 Antriebs- | Steigung g b MO% | Hub 50 75
Modell Ll | “spindel” | ~(mm)” ot [vertil ) | " | TR mm) | | steiqung (mm) (mm)
RCS2-TWA5N-1-60-10-(D]-T2-[2)]-[3)] 0| 5 | 15| 8 10 2802300 | 380330)
Kugel-
50
= -1-60-5- B2 - +0.
RCS2-TWA5N-1-60-5 T2 60 L;;J?Laduefl 5 10 3| 178 |o02) O 5 250 (230) 250
RCS2-TWA5N-1-60-2.5-[(D]-T2-[2)]-[G)] 25 | 20 | 6 | 356 25 125

Erklarung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

* () Angabe fiir vertikalen Einsatz. (Einheit: mm/s)

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

T Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel |S (3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Zuldss. dynam. Lastmoment (*)|  Ma: 15 Nem Mb: 15 N\m Mc: 25.5 Nem
X06 (6m) ~ X10 (10m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen
X16 (16m) ~ X20 (20m) (*) Wenn eine Lebensdauer von 5.000 km angenommen wird.
RO1 (1m)  ~ R0O3 (3m)
R04 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

svonoorJlll Optionen
230 VAI
(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32

322-3 e



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen tiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2  Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt

® (300)
05" 6 Tiefe 5 v
4-M5Tiefe 8 j:‘:‘
=) Y A
= — ot o 4 o °o ||
3
i @ =
o o & o o
- 56" Tiefe 5
76 ) ]
) 2 Tischschlitten-/
Arm-IFlach-Typ
Offset-Referenzposition st L
fiir Moment I T
4-M5 Tiefe 12 10 ; 3
o @ Mm o~ 4-M5 Tiefe 10
2 % 2
75" 3% Ticfe 50 © g ! ‘ [ o o o
\ 61 Tl ! | 1IN L
~ I
3 | )
© fiﬁ } o © ‘ ! { Al
al & R ‘ —] 2 s
! L
b V \ £
T M Mindestabstand
16 _20. 40 L2 100 mm (6)
10
80 Offset-Referenzposition
fiir Moment
e 50
[ " ] 40 +0030
\ Kabelausgang (optional) | o 5|0 Tiefe5
| Detailansicht von &) |
| | - &
‘ 7 L
\ \ &
| | jﬂ
| | — = B Abmessungen und Gewicht pro Hub
| | = o — — Hub 50 75
| | = L 130 155
| Modell: K1 Modell: K2 Modell: K3 | 4-M5 Tiefe 8 = =] L1 126 151
L (links) (innen) (rechts) J L2 108 133
e 05" 0 Tiefe 5 M 89 105.5
Gewicht (kg) 1.7 2.0
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale ~ Max.Anzahl Positionen ~ Spannung  Stromverbrauch Referenzseite
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
Pneumatik- Steuerqng(;;vc;[gange 7 Punkte
Modus Preumat Zylincer Einphasi 218 VA
SCON-C-60 | -NP-2-(D £ ey max. 547
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=) ) ) *Der Strom-
typ Kommunikationstyp Einphasig verbrauch ist
AC230V abhéngig vom
’ Passender Steuerungstyp
Pulstreibertyp Pulstreibertyp 768 Punkte Dreiphasig (Nheres dazu
scaov | fndnsem
Programm- Programmierbarer (nur XSEL-P/Q) Handbuch).
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann Servomotor

(230 VAC)

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).
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RCSZ RoboCylinder

‘ S 2 - I FA 5 N RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausfiihrung, Kurzer Flach-Typ,
Achsbreite 95 mm, 230-V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

Wlodel ~RCS2-TFASN—- I - 60 —-[ |- [ |- T2 - [ ] —[ ]

SECZll ationen: Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabelldnge — Optionen
|- Inkremental 60:Servomotor ~ 10: 10mm 50:50mm T2:SCON N : kein Kabel K1: Kabelausgang
60W 5:5mm 75:75mm SSEL E ;m o '}'{;'f,se lausgang

a N 3 8 u;

2.5:2.5mm XSEL-P/Q M- 5m o
X OO : spezif. Lange - K3 : Kabelausgang

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. R [JCJ: Roboterkabel rechts

Tischschlitten-/
Am-Flach-Typ

Technische Referenz

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G
bei einem Modell mit Steigung 2,5 mm oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass der Tischschlitten eigen-
gewichtsbedingt einfhrt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Modellspezifikation
B Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Motor | Anriebs- | Steigung | Max. Zuladung | Wirksame | Wiederhol: |y ) Hub 50 75
Modell Ll | “spindel” | ~(mm)” ot [vertil ) | " | TR mm) | | steiqung (mm) (mm)
RCS2-TFA5N-1-60-10-[D)]-T2-[@) 0| 5 | 15| 8 10 2802300 | 380330)
Kugel-
RCS2-TFA5N-1-60-5-(D]-12-[2)]-[3)] 60 |umlauf-| 5 | 10 | 3 | 178 |*o002 gg 5 250 (230) 250
spindel
RCS2-TFA5N-1-60-2.5-(0)]-T2-[2)]-[G)] 25 | 20 | 6 | 35 25 125
Erklérung der Ziffern Einsetzbare Steuerungen Kabellinge Optionen = (lAngabe flinvertkalen Hinsatz: (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ gl Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1m) Spiel 0,1 mm oder weniger
Standardkabel | S 3m) Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert
M (5m) Zulass. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 15 Nem  Mb: 15 Nsm Mc: 7.1 N\m
X06 (6m) ~ X10 (10m) Umgebungsbedingungen | 0 ~ 40°C, 85% RH od. weniger (nicht kondensierend)
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Lebensdauer 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen
X16 (16m) ~ X20 (20m) (*) Wenn eine Lebensdauer von 5.000 km angenommen wird.
RO1 (1m)  ~ R0O3 (3m)
R04 (4m) ~ RO5 (5m)
Roboterkabel | R06 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

senoncio [l Optionen

(230 VAC) Name Code Seite
Kabelausgang links K1 R-32
Kabelausgang innen K2 R-32
Kabelausgang rechts K3 R-32
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen tiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @ Seite R-9

*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2  Die Schubstange féhrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME : Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub-Endpunkt

® (300)
v
+0030

4-M5Tiefe8 @5 o Tiefe5 = Q[Jt‘:‘
S
wn
\
Sﬂ? (e} 0‘3}* O‘$>O L
8 , \© 1
o 0.0
0030
ol 510 Tiefe5 Tischschliten-
28 56 Arm-IFlach-Typ
L1
Offset-Referenzposition 41 50
fir Moment 385 " 3 2-M4 Tiefe 4
jal 3-M5 Tiefe 10
laal .
2-M5 Tiefe 12 25 Homej E\ME B
N = - ] ® =
- 9 F ‘ hg o e ® J 00
g2 @ % L\ Ak | ] § O
r’% L
Mindest-
© 40030, M abstand
50 Tiefe5 > L 200 mm & (6.5)
o 24 05" 3" Tiefe 5 s =0 465
16 95 Offset-Referenzposition
50 fiir Moment
40 50" Tiefe 5
L el
!T<a belausgang (optional) T 1 & &
! ! Ll
‘ Detailansicht von (&) AJVD\ ‘ £
\ \ R -
i i
| * |
! ! — I Abmessungen und Gewicht pro Hub
| | R S S Fub 50 7
! ! i j L 130 155
‘ \DAD] ‘ 4-M5 Tiefe 7.5 = - ::E L1 126 151
| Modell:K1 Modell: K2 Modell:K3 | 35 3% Tigfe 5 L2 108 133
L (links) (innen) (rechts) J M 89 105.5
S Gewicht (kg) 14 1.6
Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale ~ Max.Anzahl Positionen ~ Spannung  Stromverbrauch Referenzseite
IS Unterstlitzung
Po:/l‘tlgmer von bis zu 512 512 Punkte
odus Positionierpunkten
3-Punkt- Gleiche
Pneumatik- Steuerqng(;;vc;[gange 7 Punkte
Modus Preumat Zylincer Einphasi 218 VA
SCON-C-60 | -NP-2-(D £ ey max. 547
Serieller Passender
Kommunikations- serieller (=) ) ) *Der Strom-
typ Kommunikationstyp Einphasig verbrauch ist
AC230V abhéngig vom
’ Passender Steuerungstyp
Pulstreibertyp Pulstreibertyp 768 Punkte Dreiphasig (Nheres dazu
scaov | fndnsem
Programm- Programmierbarer (nur XSEL-P/Q) Handbuch).
steuerungstyp SSEL-C-1-60 | -NP-2-(D Typ,derbiszu2 | 20000 Punkte 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@)-1-60 | -N1-EEE-2-3) Typ, der biszu 6 20000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann Servomotor

(230 VAC)

* Die SSEL und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

(@ bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V).

(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (P / Q).

(3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: einphasig 230 V / 3: dreiphasig 230V).
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RCSZ RoboCylinder

RoboCylinder, Arm-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm, 230 V-Servomotor,
Seitmotor-Spezifikation

M Vodelispezifikationen RCS2— A4R — [ - 20 — [ 1—- [ — [_] - L1 — [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 10:10 mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 5: 5mm : T2:SCON g 8 13 m Tabelle unten.
SSEL M
200:200 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ
Standard

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine
kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden
Sie die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,2 G.
Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung | yjirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCS2-A4R{(@)]-20-10-[Q} @)@ -B-[®) o L2 - 25 | w2 | o oo 10 330
(Angabe in
RCS2-A4R{D)]-20-5- (@B {@)] -B-[©)] 5 - 45 78.4 | 50mm- Sciriten) 5 165
Erklarung der Ziffern (D Enkoder-Typ (@] Hub Passende Steuerung Kabellange (5| Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15 m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fur Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse (Standard) B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10 (*)
Seitmotor unten MB R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Seitmotor rechts MR R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Seitmotor links ML R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Servomotor Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 2,7 Nm, Mb: 3,1 Nm, Mc: 2,9 Nm

(230 VAC)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Halfte reduziert.
(**) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments

P P P
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen IE’ Seite R-9

Seitmotor unten (Standard, Optionscode: MB) Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

Hub L
ME | SE Home| ME *2 b
A\ 3N/ 90 BXC D 13) 1225 _
50 |38 E-3.6 gebohrt, 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.3 (hinten) g
Montagebereich 53
o T [ G \ﬁ N 4-M4, Tiefe 5 -] o
= = e m — | |3
[ . hi e < - - =
. ‘ ‘ = do—— L
4-M4, Tiefe 5 Offset-Referenz- \E-3,6 gebohrt, 6,5 tiefe Senkbohrung, 3,3 (hinten =S q“‘I;j—‘—U s - *
position fiir Ma t
ME || SE Home I ! l P l
5 N1V 20 BXC D
Hub L
2 35 ¢ 30 46
[ o)
= FE
== = mf : 52 35 0 30, 46
N 3 e — A
n n 0 ﬁ o, "
S ~ o \D
S
< %1 e
e =
g ° \ J — : ; Fr—t—t
Kabelverbindungs- (13) 122.5 <
stecker *1 "
Seitmotor links (Optionscode: ML) ﬁ
Hub L | : |
3 3 90 Bxc D Montagebereich ;
ME/|\ SE Home E
TNL( o T T (33.4) 236
\E £3 i L3 4 EY
; = OI = Detailansicht von A i
S t Schnittdarstellung des
‘E y- = — ' b3 * ? 9 Montageloches im Rahmen
4-M4, Tiefe 5 /75| =
) 53 —_] *1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.
Montagebereich — *2 D_er Schlitten fahrt b_ei d(_er Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
E-3.6 gebohrt, 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.3 (hinten) —! die umgebenden Teile nicht beriihrt.
(13 1225 ] ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt
" s 35 0 0 a6 Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
\ ) T Hub 50 100 150 200
o I ] e = \D L 255 305 355 405
8 M1 & o =
S a e | _/D [) 144 | 194 | 244 | 294
J Lo = BxC” 1x19 | 1x50 | 2x50 | 2x50
D 35 54 54 104
E 4 4 6 6
Gewicht (kg) 1.7 1.8 2.0 21

Passende Steuerungen
Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der |hren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrau Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleic"he Stegerqngf-
Pneumatik-Modus — vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig o
-C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-20D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i 7
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
EEIEREE 230VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-20D-N1-EEE-2-(& Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* @) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2-A4R

4

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

R ! - A R RoboCylinder, Arm-Ausfuihrung, Achsbreite 52 mm, 230 V-Servomotor,
Seitmotor-Spezifikation

W vodelspeziationen RCS2— ASR —[_J- 20 — [ J—- [ ] — 1 — [ - [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6 mm T2:SCON P lm Tabelle unten.
l S :3m
SSEL M  5m
200:200 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lénge

(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Tischschlitten-/
Arm-[Flach-Typ
Standard

Technische Referenz

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine
kritische Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden
Sie die Tabelle fir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,2 G.
Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| Steigung | Maximale Zuladung wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg) Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCS2-A5R{(@)]-20-12- (@@ @) -B-[®) o L2 - 2 33 | 0000 12 400
(Angabe in
RCS2-A5R{(D)]-20-6- (23] {@)] -B-[®)] 6 - 4 65.7 |50 mm- Schten) 6 200
Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung Kabellange (S)] Optionen (EREEEERS)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1 m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fur Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Mit Bremse (Standard) B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10 (*)

Seitmotor unten MB R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Seitmotor rechts MR R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger

Seitmotor links ML R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Servomotor Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulgss. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 4,5 Nm, Mb: 5,4 Nm, Mc: 4,1 Nm
(230 VAC) Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Halfte reduziert.
(**) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

ocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.

Seitmotor unten (Standard, Optionscode: MB)

Sonderbestellungen @’Seite R-9

Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

Hub L E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) e 1225 g
ME | SE Home | ME *2 Montagebereich
27\ T3\ 110 BXxC ” D ) 65 —
5 (1% [50 5 4-M4, Tiefe 5 5] TLO = o
R (=]
=3 m[ =y @ & 49 \D N [ —) g + & ¥ 7
fi— IS & i N[‘
ia3 i { E /D =+ \ = & & o
4-M4, Tiefe 5 N hui
e Offset-Referenz-  \ . | (hinten) 2.7 3 { 110 BxcP = D
position far Ma E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten 7ReE Hom&/S ME 2
L
A 38 [ 46 Hub
| [
{ 1 o
Y 92 2 A 38 0 46
Y & E:3 o 2 wl
T | ® [I===%| e ——
@B oA 7 YA ool
| = iy : :
o | t =)
Kabelverbindungs- (13) 1225 g
stecker *1

Seitmotor links (Optionscode: ML)

Hub L
ME | SE Home | ME
2ny/ A/ 110 Bxc " D
4-M4, Tiefe 5 ir]_p [ T - T
|
Hg @I: >4 R FI S
R . N
(X3 S $ & e §
65 - =
Montagebereich B?‘j
E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) ‘
Kabelverbindungs- 13)] 122.5 o
stecker *1
A 52 38 0 46
N <
== G —— -
| 1Sgr um: o sl A
6T 4 . =
U 4 |

*1 Anschluss fiir das Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht ber(hrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

Detailansicht von A

Schnittdarstellung des
Montageloches im Rahmen

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 [ 200
L 280 | 330 | 380 | 430
0 196 | 246 | 296 | 346
BxC” 1x30 | 1x50 | 2x50 | 2x50
D 56 86 86 | 136
E 4 4 6 6
Gewicht (kg) 2.2 2.4 2.6 2.8

Hinweis

Die Hubl&ange 50mm ist nicht bei der
Standard-Anordnung des Seitmotors (unten)
erhaltlich, sondern nur bei rechtem oder
linkem Seitmotor (Option MR/ML).

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr. Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
P e — vorgdnge wie die fir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
547
-C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-20D-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1-Achs-
Pulstreibertyp 230 VAC Spezifikation,
(nurXSEL-P/Q) |  betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-20D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* @) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2-A5R

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

RCS2-A6R

Seitmotor-Spezifikation

RoboCylinder, Arm-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm, 230 V-Servomotor,

W odelispezikatinen RCS2—~ A6R — [ 1— 20 — [ — [] — | - 1 - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6 mm T2:SCON P ilm Tabelle unten.
t S :3m
SSEL M 5m
200:200 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lénge
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Tischschlitten-/
Arm-[Flach-Typ
Standard

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine
kritische Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden
Sie die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,2 G.
Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motoriei-| Steigung | Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)| Langskraft ()] (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCS2-A6R{(D)]-30-12-[2) @)@ -B-[®) 12 - 3 84| e 12 400
30 .
RCSZ-A6R- -30-6- -B-@ 6 - 6 96.8 |50 ﬁ;gasbcimten) 6 200

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ &) Hub Passende Steuerung Kabellange (&) Optionen (EEE i)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R0O6 (6 m) - R10 (10 m)

X06 (6m) - X10 (10 m)
X11 (11 m) - X15 (15 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Speziallangen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse (Standard) B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerolit C10 (*)
Seitmotor unten MB R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Seitmotor rechts MR R-33 Spiel 0.1 mm oder weniger
Seitmotor links ML R-33 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zuléss. dynam. Lastmoment (**) [ Ma: 8,1 Nm, Mb: 10,0 Nm, Mc: 6,5 Nm

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Servomotor

(230 VAC)

(*) Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Halfte reduziert.
(**) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments

g R
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-

ichnungen tiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu.ro Ocylmder'de .

Sonderbestellungen IE’ Seite R-9

Seitmotor unten (Standard, Optionscode: MB) Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

) ) ) (3 137.5 &
Hub L E-@6, @9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten) ~
P S
@ Home (&;E{H 130 Bxc D 4-M4, Tiefe 6 5., 10 E\{ .
20 - 4N
Fe I =
| 8 | SR R |7 - 1 N
P N e e e e
5)| 10\4-M4, Tiefe 6 E-06, 09.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten) ME|| SE Home || ME { J b J
Offset-Referenzposition fiir Ma BN Hub . 130 ?XC L
38 0 46 '
A 70(Montagebereich) 38 46
2 } A__ 70(Montagebereich)
— [Te}
= - e
e 2 == =
mm‘_‘{ Q © ~| @ 7—% T ng
i} 1T i 8 ~ ﬁ——gt Yo' © Q
i S Bl T T
-90 - ‘
= it
Kabelverbindungs-, @
(8) stecker *1 9 (13) 137.5 @
Seitmotor links (Optionscode: ML) 49
Hub . | | ﬂ[ 295
3 130 BXC D . .
Home E*Z{ I I ~
g;;r j \ Montagebereich
g & ® S 49.4 26
[ .
4-M4, Tiefe 6 /5| |10 / 1 ™ o Schnittdarstellung des )
E-6, @9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten E’éﬁf Detailansicht von A (2:1) Montageloches im Rahmen (2:1)
as 137.5 e M Abmessungen und Gewicht pro Hub
0 Hub 50 100 150 200
20 38 46 L 300 | 350 | 400 | 450
A 0, -‘ 0 216 266 316 366
= e = —— BxC” 1x30 | 1x50 | 2x50 | 2x50
Lf: % g ng % D 56 | 86 | 86 | 136
mdj— o - ILoo|— © = B 4 4 6 6

Gewicht (kg) | 3.0 343 3.6 3.9

Hinweis

Die Hublange 50mm ist nicht bei der
Standard-Anordnung des Seitmotors (unten)
erhaltlich, sondern nur bei rechtem oder
linkem Seitmotor (Option MR/ML).

*1 Anschluss fiir das Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrau Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Tpunk- e
e — vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig o
C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-30D(D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
EUEREE 230VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-30D(D-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-30D(MD-N1-EEE-2-& Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* @) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2-A6R

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

- RoboCylinder, Flach-Ausfihrung, Achsbreite 55 mm, 230 V-Servomotor,
Einbau-Motor-Spezifikation (direkt gekoppelt)

mmoselspezitkaionen RCS2- F5D — [ |- - [J - [ - [ - [J - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 16:16 mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60W 8 8mm ] T2:SCON E 8 13 i Tabelle unten.
100:Servomotor ~ 4: 4 mm SSEL M 5 m
100W 300:300 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ
Standard

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine
kritische Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden
Sie die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten zur Prifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(0,2 G wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- |Steigung] __Maximale Zuladung | yirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) | (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg)|Langskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCs2-F5D-(D)]-60-16- (@B {@)-[®) 16 20 | 638 16 800
RCSZ-FSD--GO-S- 60 8 5.0 1275 8 400
RCSZ-FSD--60-4---- 4 Siehe 115 2551 | 0 .00 4 200
RCS2-F5D-[D)]-100-16- Q@)@ [B) 16 | SR a5 | 1058 |5 semen (Emheit mmis)
RCS2-F5D-[(D)}-100-8-(@) 00 | 8 90 | 2127

RCS2-F5D-[(D)]-100-4- Q1@ ®)] 4 180 | 4243

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |-[R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Servomotor Zuléss. dynam. Lastmoment (*) Ma: 4.5 Nm, Mb: 5.4 Nm, Mc: 4.1 Nm
LZEIEALY Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

A —
; e Mb [ ——
Richtung des zulassigen Lastmoments ( —

Mc Ma

o ——m
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RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber WWW.eu.

unsere Internetseite herunterladen.

ocylinder.de @ Sonderbestellungen JESRECEICLE:

Um die Richtung der Home-Position zu &ndern, muss die Achse bei
IAl umkonfiguriert werden.
Bitte machen Sie einen entsprechenden Hinweis. 300

Kabelverbindungs-
stecker *1

56 53 5 20 . 20 6-M4, Tiefe 12
o ) )
=9 9 4
g Sicherstellung von
@ o 100 oder mehr
+—3 i3 &
o
N F / g
b o
+— T
8 H + gy
u#l_ .5 -~ —Y
| s0 ] & |
125 30 Jj128
" 55 " ME  SE Home  ME*2
5 \i K Hub \, i/ 5
[ B
o T - 7.3
T2 e}
©
& —_—
T I wf
| A—=y
Abmessungen der Bremse 3 0 " i -
* Modelle mit Bremse haben eine T | ' -
erweiterte Gesamtlange um L 43|
45,2 mm und ein um 0,4 kg
erhéhtes Gewicht. Detailansicht der T-Nut,
7 Positionen
s —
2]
54
b
DN <
e}
o B Abmessungen und Gewicht pro Hub
(=}
Hub 50 100 150 200 250 300

60 W 232 | 282 332 382 | 432 482

L

| 100 W 250 300 350 400 450 500
[} 150 | 200 | 250 | 300 | 350 [ 400
*1 Anschluss fiir das Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. M 60 W 79

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt 100 W 97
\Gewicht| 60 W 21 25 3 34 3.9 4.3

k) [q00w [ 23 [ 27 [ 32 [ 36 [ 41 | 45

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AufRenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrau Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
P e — vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
547
-C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-60(-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- SCON-C-100D-NP-2-3) Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230VAC 360 VA max.
: Passender i i
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *1- Achs-
EEIEREE 230VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-600)-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-100D-NP-2-3) Achsen steuern kann
Programm- r @)1 _N1-FEF.9_ Programmierbarer
steuerungstyp ;:Et—%»l —?go®®’tlljl E:EEZ-Z% Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt) Servomotor
* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET/ P/ Q).

*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

(230 VAC)

'A ' RCS2-F5D



RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — G R 8 RoboCylinder, 2-Finger-Greifer, Langhub-Schlitten-Typ, Achsbreite 104~284 mm,
230-V Servomotor

I Modellspezifikationen RCS2- GR8 - | - 60 — 5 -— - I:l - I:l
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp  — Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange
I Inkremental 60:Servomotor 5:Ubersetzung 20:20 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel
w 1/5 40:40mm  72:SCON Pim
& 4 (60):60 mm SSEL S :3m
(80):80 mm M :5m
100:100 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(120):120 mm ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt. (200):200 mm

Greifer/
Drehachse

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Die Hube 60, 80, 120 und 200 stellen Halb-Standard-Modelle dar.
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger.

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen
(Driicken) ist mit 10 mm/s fix.

Allgemeine Spezifikationen
H Steigung und Zuladung

Motorleistung | - Max. statische | Max. dynam. Hub
Mozt Ubersetzung | is it (n) (1) | Greiflaaft () (2) (mm)
RCS2-GR8- | -60-5-[(D)] - [@)] - 60 5 225 313 20, 40, (60), (80), 100, (120), (200)
Erklarung der Ziffern Hub Passende Steuerung Kabellange (,2()‘1) Z__“'aSSiggLr'a"e'aitg’?;vzvgelrégiei s“”m"lg:
Kabellangen
Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |/R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.
Allgemeine Spezifikationen
[ Name | Code [ seite | Bezeichnung Beschreibung
| (keine Optionen erhaltlich) | - - Antriebssystem Zahnstange
SeTVC oI Wiederholgenauigkeit +0.04 mm

(230 VAC) Spiel 0.7 mm oder weniger

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulass. statisches Lastmoment Ma: 5.1 Nm, Mb: 5.1 Nm, Mc: 10.4 Nm
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

3571 woce



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

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

unsere Internetseite herunterladen.

Sonderbestellungen @ Seite R-9

T-Nut zur Montage der Achse

(300) ]
/ Kabelverbindungs-
P stecker *1
] ¥
N 4y
R | |IIIIIH
o] [
(3] 3
B : | B
Detailansicht T-Nut —
zur Montage der Achse |
225 , 62
59, .9
|
1 s o —_
IR "@‘@Z %@ Bk - |'+‘+|—‘ T T B 3 D Greifer/
— Drehachse
1 & + 2 -
-

| E | 135

. D X 27 15 28 54 | 100 1

©)

B Abmessungen, Gewicht und max.

Geschwindigkeit pro Hub

Hub 20 | 40 | (60) | (80) | 100 | (120) | (200)
22 42 62 82 102 122 202
10 20 30 40 50 60 100

106.4 | 126.4 | 146.4 | 166.4 | 186.4 | 206.4 | 286.4
104 124 144 164 184 204 284
100 120 140 160 180 200 280

Gewicht (kg) | 1.8 | 1.9 19 | 20 | 20 21 | 23
* Die Hube in “( )" sind Halb-Standard-Modelle und haben langere Lieferzeiten.

m(ofo|w (>

* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.
*1 Anschluss fur das Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung  Stromverbr. Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus teligiigR Gl iy 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig s47
-C-60-NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-60-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230 VAC 218 VA max.
: Passender i { ;
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig *je nach
[EEUSBE 230VAC Steuerungsstyp
(nur XSEL-P/Q) (Einzelheiten
Programm- Programmierbarer siehe jeweiliges
steuerungstyp SSEL-C-1-60-NP-2-3® Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Steuerungs- 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann handbuch)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-®-1-60-N1-EEE-2-() Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

* (1) (entfallt).
*(2) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).
*(@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(5) bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A

I

RCS2-GR8

Servomotor

(230 VAC)




Greifer/
Drehachse

RCSZ RoboCylinder

RCS2-RT6

RCS2~ RT6 — |

Baureihe — Typ

H Modell-
spezifikationen

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ —
I:Inkremental  60: Servomotor
60 W

RoboCylinder, Rotationsachse, Achsbreite 64mm, 230 V-Servomotor,
gerade Ausfiihrung

Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel ~— Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
18:1/18 300:300° T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel L: Grenzschalter
T2:SCON Pilm (Standard)
SSEL S  :3m
M :5m
XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Die zulassige Haltekraft bezieht sich auf die mechanische Widerstands-
fahigkeit der Welle im stationaren Zustand der Achse. Bei der Modellauswahl
ist das Lastmoment und Lasttragheitsmoment zu beriicksichtigen.

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

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung

l Hub und max. Dreh-Geschwindigkeit

Modell Motorleistung| ~ Uber- Nenndreh- |zulassiges Tragheits-|  Dreh- Hub 300
setzung |moment (Nem)| moment (kgrm?) | Winkel (°) | | Ubersetzung ()
RCS2-RT6-1-60-18-300-[D)]-[@) -L 60 118 24 | biszu25x107 | 300 118 500

Erklarung der Ziffern Passende Steuerung Kabellange

(Einheit: °/s)

Kabelldangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R0O6 (6 m) - R10 (10 m)

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

Speziallangen

R11 (11 m) - R15 (15 m)

R16 (16 m) - R20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 firr Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelgeschwindigkeitsreduzierung
Wiederholgenauigkeit +0.02°
Spiel +0.1°
Rahmen Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment 6.8Nem

Servomotor Zulassige Haltekraft 100 N

(230 VAC) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

365 .




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeich

unsere Internetseite herunterladen.

nungen iiber

* Naheres zur Referenzpunkt-Fahrt siehe Seite R-79.

4-M6, Tiefe 12

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel

sowie Grenzschalter!

kabel.

Details der Kabel siehe Seite R-39.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen I§’ Seite R-9

(200) ]
Kabelverbindungs-
stecker *1
| D
D
—= et ——H———— -
| D
D
13.3
~
=
~N
=l
-Q —
~
=
e
<
&
25 5 41.5 50 12
T T
30 103.5 101
234.5
1
Sicherstellung von
40 oder mehr
| D
)
—e=r—t——————
L D
D

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbr. Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus valigiige Gl iy 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig s47
-C-60-NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-60-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig 218 VA max.
230VAC
g : *je nach
Pulstreibertyp assender (-) Dreiphasig Steuerungsstyp
RISICEED 230VAC (Einzelheiten
(nur XSEL-P/Q) | siehe jeweiliges
Programm- Programmierbarer Steuerungs-
steuerungstyp SSEL-C-1-60-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte handbuch) 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-60-N1-EEE-2-() Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

* (1) (entfallt).
* (2 (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(5) bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1A

I

RCS2-RT6

Greifer/

Drehachse

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

R ‘ S Z — R I 6 R RoboCylinder, Rotationsachse, Achsbreite 64mm, 230-V Servomotor,
abgewinkelter Motor

M Vodelipezikaionen RCS2 ~ RT6R— 1 — 60 — 18 — 300 — [ ] - [ ] — 1L
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel ~— Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I:Inkremental  60: Servomotor 18:1/18 300:300° T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel L : Grenzschalter
T2:SCON Poilm (Standard)
SSEL S :3m
M :5m
XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Greifer/
Drehachse

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Die zulassige Haltekraft bezieht sich auf die mechanische Widerstands-
fahigkeit der Welle im stationaren Zustand der Achse. Bei der Modellauswahl
ist das Lastmoment und Lasttragheitsmoment zu beriicksichtigen.

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

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung l Hub und max. Dreh-Geschwindigkeit
Modell Motorleistung Uber- Nenndreh- | Zulassiges Tragheits- Dreh- Hub 300
setzung |moment (Nem)| moment (kgm?) | Winkel (°)| |u ©)
. -2
RCS2-RT6R-I-60-18-300-(D)]-[@)]-L| 60 18 24 | Diszu25x107 | 55 18 500
Erklarung der Ziffern Passende Steuerung Kabellange (Einheit: °/s)

Kabelldangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1 m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelgeschwindigkeitsreduzierung+Zahnriehmen
Wiederholgenauigkeit +0.02°
Spiel +0.1°
Rahmen Aluminium, hell eloxiert
Zuléssiges Lastmoment 6.8Nem

S Zulassige Haltekraft 100 N

(230 VAC) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

367 o



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen JESRIS TR

* Naheres zur Referenzpunkt-Fahrt siehe Seite R-79.

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel

sowie Grenzschalterkabel. Details
der Kabel siehe Seite R-39.

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbr. Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig o47
-C-60-NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-60-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig
230 VAC 218 VA max.
i Passender B Dreiphasi *je nach
Pulstreibertyp Pulstreibertyp () ZI(;JVZS&IQ Steuerungsstyp
(nur XSEL-P/Q) (Einzelheiten
Programm- Programmierbarer siehe jeweiliges
steuerungstyp SSEL-C-1-60-NP-2-3 Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Steuerungs- 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann handbuch)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-60-N1-EEE-2-() Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

* (1) (entfallt).
* (2 (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(5) bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1AI

RCS2-RT6R

T Sicherstellung von
62 32 84 315 40 oder mehr
(13.3)
1) S 21
~|
-_— _H.
~
o | g § ®©
Ong” T 7 i |
O Kabelverbindungs-
f \ | stecker *1 21
oD = S JEU N R R R .
Qy g Greifer/
& © & L] Drehachse
Q\ L (200)
1 50 ‘ 4-M6, Tiefe 12 25 _J| 415 ‘ 50 ‘ 24.5 ‘5‘ 26.5
64 30 147.5
177.5

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

RCS2-RT7R

abgewinkelter Motor

RoboCylinder, Rotationsachse, Achsbreite 64mm, 230 V-Servomotor,

Baureihe

Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

M Modelispezifikatonen RCS2 — RT7ZR — |

— Enkoder-Typ—  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel ~ — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 4:1/4 300:300° T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel L: Grenzschalter
T2:SCON P im (Standard)
S :3m
SSEL M :5m
XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel

Greifer/
Drehachse

Technische Referenz @ Seite R-5

(1) Die zulassige Haltekraft bezieht sich auf die mechanische Widerstands-
fahigkeit der Welle im stationaren Zustand der Achse. Bei der Modellauswahl
ist das Lastmoment und Lasttrdgheitsmoment zu beriicksichtigen.

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

Modellspezifikation
B Steigung und Zuladung

l Hub und max. Dreh-Geschwindigkeit

Modell Motorleistung|  Uber- Nenndreh- | zulassiges Tragheits-|  Dreh- Hub 300
setzung |moment (Nem)| moment (kgm?) | Winkel (°) | | Ubersetzung ©
RCS2-RT7R-1-60-4-300- - -L 60 14 0.764 bis zu 1.25x10° | 300 1/4 500

Erklarung der Ziffern

Passende Steuerung Kabellange

Kabellangen

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

Speziallangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R0O6 (6 m) - R10 (10 m)

R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Servomotor

(230 VAC)

369 o

(Einheit: °/s)

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Zahnriemen
Wiederholgenauigkeit +0.02°
Spiel +0.1°
Rahmen Aluminium, hell eloxiert
Zuléssiges Lastmoment 89N em
Zulassige Haltekraft 100 N

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)




RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

* Naheres zur Referenzpunkt-Fahrt siehe Seite R-79.
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*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel
sowie Grenzschalterkabel
Details der Kabel siehe Seite R-39.
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Sicherstellung von
40 oder mehr

13.3

Sonderbestellungen JESRIS TR

Gewicht (kg)]

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Max. Anzahl von Positionierungspunkten - Eingangsspannung ~ Stromverbr.

Bezeichnung  AuRenansicht Modell Merkmale
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Serieller SCON-C-60-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
; Passender
Pulstreibertyp Rulsiiatbn (-)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL-C-1-60-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-60-N1-EEE-2-() Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

Einphasig
115 VAC

Einphasig
230VAC

Dreiphasig
230VAC
(nur XSEL-P/Q)

218 VA max.

*je nach
Steuerungsstyp
(Einzelheiten
siehe jeweiliges
Steuerungs-
handbuch)

Referenzseite

547

577

587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

* (1) (entfallt).
* (2 (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(5) bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

1AI

RCS2-RT7R

/

Greifer/

Drehachse

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

- RoboCylinder, Rotationsachse, kleiner Hohlwellen-
Horizontal-Typ, Achsbreite 85mm, 230 V-Servomotor

M Modelispezifikationen RCS2— | | —[ |- [ | —[ |1 - 360 — T2 - 1 - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp  — Ubersetzung —  Drehwinkel ~— Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
RTC8L  I: Inkremental 12:Servomotor 15:1/15 360 :360° T2:SCON N :Kein Kabel L: Grenzschalter
(Standard-Typ) A: Absolut 172W (nur RTC8HL) (Multi-Rotation) SSEL E :;m (Standard)
RTC8HL 20: Servomotor 24:1/24 XSEL-P 13m B: Bremse
(Hochleistungs-Typ) 20W & M :5mo . NM : Umgekehrte
XOO: Spezifizierte Lange Rotation
ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Greifer/
Drehachse

Technische Referenz I:-§’ Seite R-5

(1) Die zulassige Haltekraft bezieht sich auf die mechanische Widerstands-
fahigkeit der Welle im stationéren Zustand der Achse. Bei der Modellauswahl
ist das Lastmoment und Lasttragheitsmoment zu beriicksichtigen.

(2) Die Beschleunigung wéhrend der Bewegung betragt 0,1 bis 0,3 G.

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Motorleistung Uber- Abtriebsdreh- |Zulassiges Tragheits- Dreh- Hub +9999
setzung |moment (Nem)| moment (kgom?) | Winkel (°)| |u ©)
RCS2-RTC8L-(D)]-12-24-360-T2-(2)] 12 1/24 055 | bis zu 1.1x107 s 1200
RCS2RTCBHL-[(D)]-20-15-360-T2-(2)] -[3) 115 053 | biszu10x102 | 360*
20
1/24 750
RCS2-RTCEHL- [(D)]-20-24-360-T2 @) 1124 085 | bis zu17x10”
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Kabellange Optionen *max. Arbeitsbereich: £9999° (Einheit: °/s)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) RO04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Grenzschalter (Standard) L R-32 Antriebssystem Zahnriemen + Hypoidgetriebe
Bremse B R-25 Wiederholgenauigkeit +0.005°
Servomotor Umgekehrte Rotation NM R-33 Spiel +0.05°
(230 VAC) Hohlwellen-Innendurchmesser | @30

Rahmen Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment 5.0Nem
Zulassige Haltekraft 400 N
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

3; O 1 RCS2-RTC8L/RTC8HL



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber A
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de . Sonderbestellungen @Seite R-9

* Die schattierte Flache in der Draufsicht zeigt den Rotationsbereich.
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o) | 1 =
b | @ ] o J \ P
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*135 (RTGSL) = o 4" Tete 4
“150 (RTCBHL) | Kabelverbindungs-
o stecker *1
_. 060 h7-0.030 <042 4755
@30 (Durchgangsbohrung)
<o E 4" Tigfe 3.5
} 405 Tiefe 10
- 1
Slgyg]| © |
J - |
o 145
m+%05 Tiefe 3.5 *1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel

sowie Grenzschalterkabel
Details der Kabel siehe Seite R-39.

Gewicht (kg)] 2.4 ]

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Posmonlerungs—
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
547
-C- -NP-2- 115 VA
Serieller SCON-C-12(D-NP-2-3) Passender serieller SVAC
Kommunikations- SCON-C-20D-NP-2-3) Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender . . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig 1- Achs-
RUBTEL D 230VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-120D-NP-2-®) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-20D-NP-2-® Achsen steuern kann
Programm- r @)1 N1-EEE.)- Programmierbarer
steuerungstyp iggt% : ;é% m EEE ; % Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen = Bl Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).

*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (nur P oder Q méglich). Servomotor
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V). (230 VAC)

IAI s 3 7 02



RCSZ RoboCylinder

- RoboCylinder, Rotationsachse, mittlerer Hohlwellen-Horizontal-Typ,
Achsbreite 99mm, 230 V-Servomotor

M Vodelspezifiationen RCS2 —RTC10L—-[_ |- 60 — [ | — 360 — T2 - [ — []

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp  — Ubersetzung —  Drehwinkel ~— Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 15:1/15 360:360° T2:SCON N :Kein Kabel L: Grenzschalter
A: Absolut 60W 24:1/24 (Multi-Rotation) SSEL 2 :;m (Standard)
XSEL-P/Q S B: Bremse
M :5m NM : Umgekehrte

XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel IRefEEiEm

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Greifer/
Drehachse

Technische Referenz I:-§’ Seite R-5

(1) Die zulassige Haltekraft bezieht sich auf die mechanische Widerstands-
fahigkeit der Welle im stationaren Zustand der Achse. Bei der Modellauswahl
ist das Lastmoment und Lasttragheitsmoment zu beriicksichtigen.

(2) Die Beschleunigung wéhrend der Bewegung betragt 0,1 bis 0,3 G.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
Modell Motorleistung| ~ Uber- | Abtriebsdreh- |Zulassiges Tragheits- Dreh- Hub +9999
setzung |moment (Nem)| moment (kgm?) | Winkel (°)| |u ©)
RCS2-RTC10L- [(D)]-60-15-360-T2{@)] - [3) 115 17 | biszu33x10° 15 1200
60 360*
RCS2-RTC10L-[(D)]-60-24-360-T2{@) -[3) 24 28 | biszu5.4x10° 24 750
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Kabellange Optionen *max. Arbeitsbereich: +9999° (Einheit: °/s)

Kabelldangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S@Em) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel RO06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Grenzschalter (Standard) L R-32 Antriebssystem Zahnriemen + Hypoidgetriebe
Bremse B R-25 Wiederholgenauigkeit +0.005°
Servomotor Umgekehrte Rotation NM R-33 Spiel +0.05°
(230 VAC) Hohlwellen-Innendurchmesser | @40

Rahmen Aluminium, hell eloxiert
Zulassiges Lastmoment 10.0Nem
Zulassige Haltekraft 600 N
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

370-3 cevem



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

www.eu.robocylinder.de @

unsere Internetseite herunterladen.

* Die schattierte Flache in der Draufsicht zeigt den Rotationsbereich.
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Sicherstellung von 100 oder mehr,

Sonderbestellungen NESRE LN

Kabelverbindungs-

stecker *1

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel
sowie Grenzschalterkabel
Details der Kabel siehe Seite R-39.

Gewicht (kg)]

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Referenzseite

360 VA max.

*1- Achs-
Spezifikation,
betrieben
mit 150 W -
Achse

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr:
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
-C- -NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-60D-NP-2-3) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
© Einphasig
yp typ
230VAC
i Passender iohasi
Pulstreibertyp Rl Gl 37 (-) D;eslgvfég
(nur XSEL-P/Q)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp SSEL-C-1-60(D-NP-2-3®) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-60()-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

547

577

587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* () bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (nur P oder Q méglich).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
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Greifer/

Drehachse

Servomotor

(230 VAC)




RCSZ RoboCylinder

- RoboCylinder, Rotationsachse, grof3er Hohlwellen-Horizontal-Typ,
Achsbreite 123mm, 230 V-Servomotor

W vodelspezificatonen RCS2 —RTC12L-[_ |- 150 — [ 1 — 360 — T2 - [ ] - [ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp  — Ubersetzung —  Drehwinkel ~— Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 150:Servomotor ~ 18:1/18 360 :360° T2:SCON N :Kein Kabel L: Grenzschalter
A: Absolut 150 W 30:1/30 (Multi-Rotation) SSEL 2 :;m (Standard)
XSEL-P/Q S B: Bremse
M :5m NM : Umgekehrte

XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel IRefEEiEm

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Greifer/
Drehachse

Technische Referenz I:-§> Seite R-5

(1) Die zulassige Haltekraft bezieht sich auf die mechanische Widerstands-
fahigkeit der Welle im stationaren Zustand der Achse. Bei der Modellauswahl
ist das Lastmoment und Lasttragheitsmoment zu beriicksichtigen.

(2) Die Beschleunigung wéhrend der Bewegung betragt 0,1 bis 0,3 G.

Modellspezi [kation

H Steigung und Zuladung M Hub und max. O [mén/SchlieRen-Geschwindigkeit
Modell Motorleistung| ~ Uber- | Abtriebsdreh- |Zulassiges Tragheits- Dreh- Hub +9999
(W) setzung |moment (Nem)| moment (kgm?) | Winkel (°)| |u ©)
RCS2-RTC12L-[(D)]-150-18-360-T2(2)] -[B) o 118 52 | wsmioodo® | 18 800
RCS2-RTC12L-[(D)]-15030-360-2{ @) -[3) 1/30 86 | biszu17.00° 130 600
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Kabellange Optionen *max. Arbeitsbereich: +9999° (Einheit: °/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m)-R0O3 (3 m)
Standard S@Em) RO4 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6 m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Grenzschalter (Standard) L R-32 Antriebssystem Zahnriemen + Hypoidgetriebe
Bremse B R-25 Wiederholgenauigkeit +0.005°
Servomotor Umgekehrte Rotation NM R-33 Spiel +0.05°
(230 VAQ) Hohlwellen-Innendurchmesser | g54

Rahmen Aluminium, hell eloxiert
Zuléssiges Lastmoment 25.0N*m
Zulassige Haltekraft 800 N

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

370-5 v



RCSZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

* Die schattierte Flache in der Draufsicht zeigt den Rotationsbereich.

Sonderbestellungen NESRE N

(Die Abmessungen der seitlichen Mc hrungen sind di
o o o
] o] o
\_\:l_‘
8-M5 Tiefe 8 40 40
O
D d
%
[ 2 R _ S —
- =
L
2259225 2-05 H7 57 Tiefe 6
I ORI —l 25
- 233
090 h7 035
066 H7 9,00
54 {Durchgangs
054 b 2-5"%% Tiefe 4 (vorne und hinten
ﬁ - o i 8-M Tiefe 12 (vorne und hinten)
1t [ 1
s Y| £
¥ e zz[H
RS
145 i !
i ] H hid
+0.05 7. )
=S 2-05 "5 Tiefe 4 (vorne und hinten)

| 1665

110

5“4 Tiefe 4
95 von 100 oder mehr
166.5 @)
~
8
=
E-— N
| =]
At
N 0.05_ Greifer/
4-M6 Tiefe 12 /5 "0 Tiefe 4 |'|_| 2 RS
ol =l

Kabelverbindungs-
tecker *1 e

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel
sowie Grenzschalterkabel
Details der Kabel siehe Seite R-39.

Gewicht (kg)]

Passende Steuerungen

Die RCS2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr: Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
el vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
547
-C- -NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-150 D-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 360 VA max.
i Passender . . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig 1- Achs-
IR el 230VAC Spezifikation,
(nur XSEL-P/Q) betrieben
Programm- Programmierbarer mit 150 W -
steuerungstyp SSEL-C-1-150 )-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Achse 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®)-1-150 D-N1-EEE-2-6) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* () bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt)

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V).
*(@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (nur P oder Q méglich).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

Servomotor

(230 VAC)

s 37 0-6



RCS 2 C R RoboCylinder

- RoboCylinder Reinraum-Typ, Schllitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm
230 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

mvodelispezifiationen RCS2CR— SA4C - - 20 — [ 1 - [ ] - [ - [ - []
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20: Servomotor 10: 10mm 50:50mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 5: 5mm ) T2:SCON g 13’“ Tabelle unten.
252.5mm SSEL Mo
400:400mm. XSEL-P/Q XOO: Speifizierte Linge
(Angabe in 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale
Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell _Motor- iSteiqung  Maximum Zuladung Wirksame Hub 50 ~ 400 Ansaugrate
leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Langskaft (N) Hub Steigung (Angabe in 50- mm Schritten) (N 0/min)

RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-10- (@ B [@)-®) 10 4 1 106 10 665 50
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-5- 20 | s 6 25 | 392 | Gugen 5 330 30
50 mm Schritten)

RCS2CR-SA4C-[D)]-20-2.5-[2) 25 8 45 | 784 25 165 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m)

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

X06 (6m) - X10 (10m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerolit C10

Montagefull FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Home-Sensor HS R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zuldss. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.9 Nm, Mc: 6.8 Nm

Schlitten-Abstandshalter SS R-36 Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 6.9 Nm, Mb: 9.9 Nm, Mc: 17.0 Nm

Servomotor Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR R-38 Zulassige Auskragung Bis zu 120 mm
(Z3UNAC) Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kugelumlaufspindel/Fihrung)

Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeitl 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments ulassige Auskragung
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RCS 2 c R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber f I "
. unsere Internetseite herun?erladen. WWW'eu'rObOCyImder'de . Sonderbestellungen @Selte R-9

4-@3.6 32 Kabelverbindungs-
@6,5 tiefe Flachsenkung, Tiefe 3,7 24 stecker *1
(zur Montage der Achse) *4 2-@3H7, Tiefe 5 ﬁ;z 4-M3, Tiefe 7
2:03H7, Tiefe 5 4-M3, Tiefe 7
= H—
58— @her
b . ] P )
Justier- @8 Loch 55 2
. L EeEs
HED ;
Y 10. ! 1. M 11.8] 240
Detailansicht des Justier- ~ Endfldche Endflache des Rahmens Passendes Ansaugrohr A.D.: @6

Schlitzes fiir die Schlitten-  des Rahmens
Positionseinstellung Offset-Referenz-
position fiir Endflache des Rahmens

* | -
36 MomentMa'3 .8/ 1232 (162.2 mit Bremse) Sicherstellung von gegeniber:
100 oder mehr. liegende Seite
0 0 Standardseite  (optional)
% mY / - - \ ’Q
: N 1 oCDe £
! L) |8
29 : 8 ¢ 3
v ——
(%2} * L ¥ =& |- . ,2
/ E 37 Untersgite des Rahmens
. . Motorbreite: 46
3 Endlache des Rehmens 50(Hub 50) Endfléche des Rahmens otorbreite
Achsbreite:40 — \ll§_ R _UX100 18

Detailansicht A Detail . == |
(Achs-Referenzfldche) des Langlochs Tr’:ﬂs ‘frnefe sd P (03 Bohrung und L S Tt s v s et dos s
Langloch, Tiefe 5 von der
Unlerseite des Rahmens N (23 Lochabstand)

Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
L |ohne Bremse| 279 329 379 429 479 529 579 629

| mit Bremse | 318 368 418 468 518 568 618 668
*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. M 122 172 222 272 322 372 422 472
*2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten

" S " N 50 100 100 200 200 300 300 400
die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub- Endpunkt P 35 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385
Die Abmessungen in “( )" sind Referenzwerte. R 22 22 72 22 72 22 72 22
*3 Referenzposition fiir das zu berechnende Moment Ma. U - 1 1 2 2 3 3 4
*4 Wenn die Achse nur an den Montageldchern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der Rahmen m 4 4 4 5 5 8 8 10

sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei Verwendung -
der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 200 mm oder weniger betragen. Gewicht(kg) | 07 | 08 | 09 1 11 ] 12 | 13 | 14

*Die angefligte Bremse erhoht das Gewicht um 0,3 kg.

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3punkt- Gieiche Seuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die flir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
547
-C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-20D-NP-2-®) Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig 106 VA max.
230VAC
*je nach
Pulstreibertyp Puﬁstsrseeiggretr (-) Dreiphasig Steuerungsstyp
2 230 VAC (Einzelheiten
(nur XSEL-P/Q) | siehe jeweiliges
Programm- Programmierbarer Steuerungs-
steuerungstyp SSEL-C-1-20D-NP-2-3 Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte handbuch) 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-20)-N1-EEE-2-G®) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann
* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ (entfallt).
* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V). Servomotor

(230 VAC)

'A ' RCS2CR-SA4C



RCS 2 C R RoboCylinder

- RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm
230 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

M Modellspezifikationen RCS2CR— SASC — I:l - 20 — | | - | | - | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor  20: 20 mm 50:50mm T1 : XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 12:12mm T2:SCON P :m Tabelle unten.
! S :3m
6: 6 mm SSEL M :5m
3: 3mm 50.0:500mm. XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

“Motor-(Steigung| _ Maximum Zuladung Hub 50 ~ 450 500 Ans?ug-
iigelel leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg ) [ Vertikal (kg) | Langskrat (N) Hub Steigung (Angabe in 50- mm Schiten) |~ (mm) (N’E‘/ﬁlin)

RCS2CR-SA5C-[(D)]-20-20- (@B [@]-®) 20 2 05 | 99 20 1300 | 1300 | 80
RCS2CR-SASC-[(D)]-20-12- (@)@ [@)-[®) 12 4 1 167 | o 12 800 760 | 50

20 50 mm Schritten)
RCS2CR-SA5C-[(D)]-20-6- 6 8 2 33.3 6 400 380 | 30

RCS2CR-SA5C-[(D)]-20-3- 3 12 4 65.7 3 200 10 | 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

Kabelldangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)

X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR R-38 Zuldss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Servomotor Zulassige Auskragung Bis zu 150 mm
(230 VAC) Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

197 e
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RCS 2 c R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. Www.eu.rt bocy"nder-de .

Sonderbestellungen @Seite R-9

4-@4.5 gg Kabelverbindungs-
8 tiefe Flachsenkung, Tiefe 4.5 9002 stecker *1
(zur Montage der Achse) *4 2-@4H7, Tiefe 5 f‘@‘ 4-M4, Tiefe 9
2:Q4H7, Tiefe 5
T T
T
©.% 55— el B9
©| @ ' ©| Eﬁ @
Justier- 28 Loch N *"{@ TN e T @ T T
Schlitz ; g3
© e B e B
[E:ﬂ[ I I = 240
Detailansicht des Justier- \E T
Schiitzes fir die Schiitten- 102} 145 M 4 ndes Ansaugrohr A.D} 6
Positionseinstellung TEndtiache des Rahmens i
s Offset-R ition Hub L Endflache des Rahmens ‘
32 fur Moment Ma3 [ -~ L 90 15.5,/99.2(138.2 bei Typen mit Bremse)_ | Sicherstellung von gegenuiberliegen-
20 18.2 3 3 100 oder mehr. standard delSelte optional)
— MEj RsE Home/ ME 2 andardseite
3 D | JsfF——— |
P 5 m m T ‘ & : © A
£ Qg ICE 1 1 ] . @ | Qg
3 ; £
% I— T - @ @ - %
a . T f @ & * =)
Unterseite des Rahmens Motor-Breite:52
\=nierseite des Ranm
Achsbreite: 52 Endflache des Rahmens 50(Hub 50) Endflache des Rahmens
chsbrette \14. R UX100°(Hub anders als 50) 50
[‘]:ﬂ[ I I ﬂﬁ‘f
% ¢ % 4 40
e o o w8 9 e
Referenzflache ©. {O—
©-¢ j} \AL 50
Detai A T ||
Achs-Referenzfliche)  des Langlochs - i !
( ) 0 m M4_ Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand)\ 5.gai7. Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der N (@4 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens, i
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L |ohne Bremse | 280.4 | 330.4 | 380.4 | 430.4 | 480.4 | 530.4 | 580.4 | 630.4 | 680.4 | 730.4
*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. | mit Bremse | 319.4 | 369.4 |419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4
*2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der M 142 192 242 202 | 342 392 | 442 | 492 542 | 592
Schlitten die umgebenden Teile nicht berthrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub- Endpunkt Y 50 200 200, 200 200 500 600 200 200 500
Die Abmessungen in “( )" sind Referenzwerte. P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
*3 Referenzposition fiir das zu berechnende Moment Ma. R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
*4 Wenn die Achse nur an den Montageléchern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der U 1 1 2 2 3 3 4 4 5
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Bei Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder y
weniger betragen. Gewicht (kg) | 1.3 14 15 16 17 1.8 1.9 2 21 | 22

*Die angefuigte Bremse erhoht das Gewicht um 0,3 kg.

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstlitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig s47
-C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-20D-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte ) )
typ typ Einphasig
230VAC 106 VA max.
; Passender i ;i *je nach
Pulstreibert; - - Dreiphasig J
yP Pulstreibertyp ) 230 VAC Steuerungsstyp
(nur XSEL-P/Q) (Einzelheiten
Programm- Programmierbarer siehe jeweiliges
steuerungstyp SSEL-C-1-20(D-NP-2-G) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Steuerungs- 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann handbuch)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-200-N1-EEE-2-5) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (@) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V). Seomotty

(230 VAC)

I1AI
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RCS 2 C R RoboCylinder

- RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm
230 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

M Modellspezifikationen RCS2CR— SA6C — I:l - 30 — | | - | | - | | - I:l - I:l
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 30:Servomotor  20: 20 mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 30W 12: 12 mm T2:SCON P ilm Tabelle unten.
X l S :3m
6: 6mm SSEL M :5m
3: 3mm 600:600mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

s e Technische Referenz [IES Rl

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

_Motor- ISteigung| Maximum Zuladung i Hub 50 ~ 450 | 500 | 550 | 600 Ans?ug-
Modell leistung (W) () | Horizontal (kg) | vertikal (kg) | Léngskeatt (9| Hub S oo | o) | (o) | (o) | o7y

RCSZCR-SAGC--SO-ZO---- 20 3 0.5 145 20 1300 (1300[1160|990 | 80
roszcr saec (@ 3012 (PHOH@HB] | [12| 15 | 242 sfggggg‘:ﬁ:) 12 800 (760|640 540 50
RCSZCR-SAGC--30-6- 6 12 3 48.4 6 400 |380|320(270( 30
RCS2CR-SA6C-[D)]-30-3-[2)

3 18 6 96.8 3 200 |190|160|135| 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub  [@)] Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel | -RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Speziikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montageful FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment () | Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Absaugrohrverbindung gegentberliegend VR R-38 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
Zuléssige Auskragung Bis zu 220 mm
s?g‘:]"“;:g; Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeitl 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments

Z,
L
Ma Mb Mc Ma Mc
% 6/ g/ <

uléssige Auskragung

I 29 RCS2CR-SA6C



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen. www.eu

bocylinder.de @

Sonderbestellungen @Seite R-9

60 Kabelverbindungs-
50 stecker *1
2-§5H7, Tiefe 6 | r-—-322"1’°2 4-M5, Tiefe 9
o
Justier- 28 Loch @ - @ ® [ &
Schlitz o
{@ JJ&
N T I [ & U
© 55
5
5 4 —@ o &9 5
Detailansicht des Justier-
Schlitzes fiir die Schlitten-
Positionseinstellung i f 3 240
~ "\ Passendes Ansaugrohr A.D.: @6
Offset-Referenz- Endfléche des Rahi
50 pOSmDn fiir L narlache aes Ranmens )
39 Moment Ma*3 23_; Hub 115 138.5 / 114.2(153.2 bei Typen mit Bremse) | g; von
100 oder mehr.
r-Aﬂ ME/ NSE Home/| N ME[2
- — Y — — -
[fe] A L rF="|
@ P f
5 |~ . _ | _ i
c ||
iNg | @/ 0
= . .
3l e d = 1
A | Unterseite des Rahmens
5_6_ . Endflache des Rahmens Endflache des Rahmens
Achsbreite: 58 10.2 8 R UX100P —
I Il
I—
. .8 © <
o ©
Rt ﬁd& At ——— P — — e — — E—E%
~ | ©
o Detailansicht {ﬁ © {}\
Detailansicht A des Langlochs ||
(Achs-Referenzflache) y
Langloch, Tiefe 5 von der P (@4 Loch und Langloch-Abstand) \
Unterseite des Rahmens, N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)

gegentiberliegende

Standardseite ~ Seite (optional)

o

@ @
© \ @r
| T
e(CDe g
@ @ — =

Motorbreite:58

Ansicht X

*1 Anschluss fur Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Riickkehr zur Home-Position. Achten
Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub- Endpunkt

Die Abmessungen in “()” sind Referenzwerte.

*3 Referenzposition fiir das zu berechnende Moment Ma.

3-@4H7, Tiefe 5 von der Unterseite

des Rahmens

m-M5, Tiefe 8

l Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 [ 100 | 150 [ 200 [ 250 | 300 [ 350 | 400 [ 450 | 500 [ 550 [ 600
 [[omne Bremse | 321.4 [3714 |421.4 [4714 |521.4 | 5714 | 621.4 | 6714 7214 | 7714 [ 8214 | 8714
| mitBremse | 360.4 [410.4 [460.4 |510.4 [560.4 [ 610.4 | 660.4 [ 710.4 | 760.4 [ 810.4 [ 860.4 [ 910.4
N 81 | 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631
P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
[ 81 | 31 | 8 | 31 | 8 | 31 | 8 | 31 | 81 | 31 | 81 | 31
U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 [ 10 [ 12 [ 12 | 14 [ 1a | 16 [ 16 [ 18
Gewicht (kg) | 1.4 | 16 | 1.8 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 | 34 | 36

*Die angefuigte Bremse erhoht das Gewicht um 0,3 kg.

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleighe Stege:jl{n%-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
-C- -NP-2- 115 VAC
Serieller SCON-C-30D0D-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 126 VA max.
i Passender iohasi *je nach
Pulstreibertyp Pulstreibertyp () D;e;gwigg Steuerungsstyp
(nur XSEL-P/Q) i(Er"”Z.e":‘,e'i:ie"
Programm- Programmierbarer s 2 ¢ Jewelliges
steuerungstyp SSEL-C-1-30D(D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte teuerungs-
1 oder 2 Achsen Achsen steuemn kann handbuch)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-30D(-N1-EEE-2-G) | Typ,der bis zu sechs 20.000 Punkte
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

Referenzseite

547

577

587

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI
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RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 73 mm
- 230 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

W Vodelspezifiationen RCS2CR— SA7ZC - 1- 60 — [ 1— [ 1 - 1 - [ — [

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I Inkremental 60: Servomotor 16:16mm  50:50mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60W 8: 8mm ) T2:SCON g ;m Tabelle unten.
4 4mm SSEL M i
800:800mm XSEL-P/Q e .
(Angabe in 50 mm-Schritten) XO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fir eine horizontale Verwendung spezifiziert, nicht
fur eine gedrehte oder vertikale Einbaulage..

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- [Steigun Maximum Zuladung Wirk Hub 50~600| 700 | 800 (G
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) Vertikal (kg) | Langskeatt ()| Hub Steigung ke | @m) | (m)| N gmin)

800 640 | 480 50

RCS2CR-SA7C-[@)]-60-16-[@)]-[@)-[@)-[©®) 16 12 3 63.8 16

RCS2CR-SATC-[(D)]-60-8- @) 0 |8 2 6 | 1275 | Mommer 8 400
50 mm Schritten)

RCS2CR-SA7C-[()]-60-4- 4 40 12 | 2550 4 200 | 160 | 120 | 10

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ [@)] Hub @) Passende Steuerung [@)] Kabellange [B)] Optionen (Einheit: mms)

320 240 30

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |R06 (6 m) - R10 (10 m)

X06 (6m) - X10 (10 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10

Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger

Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zuléss. dynam. Lastmoment (¥) | Ma: 13,9 Nm, Mb: 19,9 Nm, Mc: 38,3 Nm

Absaugrohrverbindung gegentiiberliegend VR R-38 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 50,4 Nm, Mb: 71,9 Nm, Mc: 138,0 Nm

s?z&?ln\‘ﬁ\‘(o:; Zulassige Auskragung Bis zu 230 mm

Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)
Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
3 1 RCS2CR-SA7C



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen
Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber q .
unsere Internetsaite herunteriagen, WWW.EU.T! bocyllnder.de . Sonderbestellungen @Sene R-9
60
2-@5H7, Tiefe 10 _|5 50 5| 240
10 9 32 _9 4-M5, Tiefe 10
<
* Bei der Referenzpunkt- @ i
umkehr-Ausfiihrung sind Kabelverbindungs-
die Angaben an der Motor- ‘ stecker *1
seite (Entfernung zum /
Referenzpunkt) und die
der Motor abgewandten i B | e
Seite umgekehrt. Passendes Ansaugrohr A.D.: @8
L gegeniiberliegen-
Offset-Referenzposition 17 Hub 128 137.5 | de Seite (optional)
fur Moment Ma*3 ME be Home 71 3ME*2 Sigherstellung yon Standardseite

[Te) —
SN SN '© ‘
o) -1
o | SEE HED I e—d @r- 8 36
Bl \ ©
| = [ @svas |
O LI = 1%
L 71 - ) 0 71
73 (24)| F-6 Bohrung, @9.5F Tiefe 5.5 Bx100” X
' (von der iiberliegenden Seite) 73
I I
— — & & & & & & %
—tg—p3 { s
Lol L& & @ [ & o
| |
D-M5, Tiefe 9, \_ Cx100° 100 J_ 30
) P (24 Loch und Langlochabstand)
[rjl Lahngloch, Tiefe 6,_von A 80 18 51 835
er F seite
13.3 44.716.3

Abmessungen der Bremse
BR: Bremse Kabel-

ausgang rechts

*Modelle mit Bremse haben /
eine um 43 mm erweiterte 2 BE: Bremse Kabel- B A L )
Gesamtlange (L) (56,3 mm E ausgang Ende B 1 — — Nl - —/
bei endseitigem i = B leRd | 7 o= p
Bremskabelausgang) und ein BL: Bremse Kabel- : / N
um 0,6 kg héheres Gewicht. ausgang links « =

Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel. Details der Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
, [abel siehe Seite R-39. - L 332.5 | 382.5 | 432.5 | 482.5 | 532.5 [ 582.5 | 632.5 | 682.5 | 732.5 | 782.5 | 832.5 | 882.5 | 932.5 | 982.5 | 10325 | 10825
2 Der Schiitien fahrt zum Punkt ME bei Riickkenr A 0 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800

zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt. B 0 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
ME: Mechanischer Endpunkt c 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7
SE: Hub- Endpunkt D 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
Die Abmessungen in “( )" sind Referenzwerte. E 2 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3
*3 Referenzposition fiir das zu berechnende E 4 4 5 6 8 8 10 10 10 10 14 14 16 16 18 18
Moment Ma.
H 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
P 0 85 85 185 185 285 285 385 385 485 485 585 585 685 685 785
Gewicht (kg) | 2.6 2.8 3.0 3.2 3.5 3.7 3.9 4.1 4.4 4.6 4.8 5.0 5.3 6515 5.7 518

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AufRenansic Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr; Referenzseite
Unterstlitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleic"he Stegerl{ngf-
Pneumatik-Modus -l vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig oa7
-C- -NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-600D-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 218 VA max.
f Passender i i *jenach
B Pulstreibertyp () Dreiphasig Steuerungsstyp
230VAC (Einzelheiten
(nurXSELP/Q) | nee 1
Programm- Programmierbarer siene jeweiliges
steuerungstyp SSEL-C-1-60(D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Steuerungs- 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann handbuch)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-60(D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann LT

(230 VAC)

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.

* (D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).

* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

'A ' RCS2CR-SA7C



RCS 2 C R RoboCylinder

- RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 60 mm
230 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahlrahmen

W Vodelspeziiikationen RCS2CR— §S7C€ - 1- 60 — [ 1— [ 1 - [ 1 - L1 - [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 12:12mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 60W 6: 6mm T2:SCON Piim Tabelle unten.
l S :3m
SSEL M :5m
600:600 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G.
Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor- Steigun Maximum Zuladung Hub )= 50_0 600 Ansaug-
iiaalel lestung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Lngskeat ()| HUb Steigung o | om | e
RCS2CR-SS7C-|(1)|-60-12- [(2)|-|3)|-|4)|- 12 15 4 85 12 600 470 50
) so- 0
ngabe in
RCS2CR-SS7C-[(D)-60-6- 6 30 8 170 | sommSenien) 6 300 230 30
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub Passende Steuerung [(@)] Kabellange [B)] Optionen (Etifelie k)
Kabellangen
Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |'RO6 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15 m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B A-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM A-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Absaugrohrverbindung gegenuiberliegend VR A-38 Spiel 0.1 mm oder weniger

Zulass. dynam. Lastmoment (*) Ma: 14,7 Nm, Mb: 14,7 Nm, Mc: 33,3 Nm
Zuléss. statisches Lastmoment Ma: 79,4 Nm, Mb: 72,4 Nm, Mc: 172,9 Nm

Zuléssige Auskragung Bis zu 300 mm
ST Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (filr Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
(230 VAC) Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments ulassige Auskragung

Zi
P
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RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @’Seite R-9

126
60 Kabelverbindungs-
50 stecker *1
2-@5H7, Tiefe 10 9r3210”z 9 4-M5, Tiefe 10
T T N T
/ E=ewr e ‘\
] ©f of ¥ _ o2 [®
9 SR \ 1| £5 [®
B e R &2 L
Ll —
" o - 240
19.5 2 19.5 Passendes Ansaugrohr A.D.: @8
Sicherstellung von
(L) 100 oder mehr.
v (A) 126
Offset-Referenzposition 25 Hub (126) 251315, 445 49.5
fur Moment Ma*3 5| 05
Home; ; ME * T
"7"{“7“ b ififf,
#‘u :ﬁgﬁ ] C @.‘
t
60
8 Nx1007 c Mx100” 8
100 B 100 4-@4H7, Tiefe 6
50 mﬁ/
E - H
\ =
f j
- @ @ R S P] B
of YWY & Py YAl Al %
i 1CAaCa 2 2 L B 3|
¢ £ S K3 S % A
n n
Langloch, Tiefe 6, von der Rahmenunterseite D-M5, Tiefe 8
Abmessungen der Bremse *1 Anschlus_s fr Motor-/Enkoderkabel. I_Details der Kabel siehe Sgi_te R-39.
9 T *2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Riickkehr zur Home-Position. Achten
2 Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
. o ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub- Endpunkt
0|
*'\gﬁ]deeﬂﬁ,.n;ﬁ %r;nr‘lnsgnf:vael?g:te Die Abmessungen in “()” sind Referenzwerte.
Gesamtlange (L) bezogen auf *3 Referenzposition fiir das zu berechnende Moment Ma.
die Abmessungen L der )
%%netﬂfér?égﬁglﬂkanon (siehe B Abmessungen und Gewicht pro Hub
' Hub 50 100 150 | 200 | 250 | 300 [ 350 | 400 | 450 [ 500 [ 550 | 600
L 364 414 464 514 564 614 664 714 764 814 864 914
A 226 276 326 376 426 476 526 576 626 676 726 776
= - | H B 0 40 90 140 190 240 290 340 390 440 490 540
T = : C 90 40 90 140 190 40 90 140 190 40 90 140
83 Bl &6 D 6 8 8 8 8 12 12 12 12 16 16 16
N ® |3 9 5
“‘I o] <& M 1 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 38
60 20 N 0 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3
Gewicht (kg) | 3.1 3.4 3.7 4.0 4.4 4.7 5.0 5.3 5.7 6.0 6.3 6.6

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuRenansic Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstiitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Tpunke Sdiedsr e
e — vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig
547
-C- -NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-60D-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . .
typ typ Einphasig 218 VA max.
230VAC
Passender * je nach
Pulstreibertyp 5 (-) Dreiphasig Steuerungsstyp
Pulstreibert
o 230VAC (Einzelheiten
(nur XSEL-P/Q) | siehe jeweiliges
Programm- Programmierbarer Steuerungs-
steuerungstyp SSEL-C-1-60(D-NP-2-3 Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte handbuch) 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-600)-N1-EEE-2-5) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (1) bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt).

*(3) bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@ bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V/ / 3: Dreiphasig 230 V).
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RCS 2 C R RoboCylinder

RCS2CR-SS8C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 80 mm
230 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahlrahmen

M Modellspezifikationen RCS2CR— SS8C - | |- |

] [ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp

I: Inkremental 100:Servomotor
A: Absolut 100W
150:Servomotor
150W

Steigung

[ ]

— Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
20: 20mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
10: 10mm T2:SCON P :lm Tabelle unten.
l S :3m
SSEL M :5m
1000:1000mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge

(Angabe in 50 mm-Schritten)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

ROO: Roboterkabel

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G.
Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung

I Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

“Motor- [Steiqung_ Maximum Zuladung Wirksame fub 150 ~ 600 |~700(~800 |~900|~1000 A"S?ug'
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg)| Langskraft ()|~ Hub s |ty | (om) | () | () | (mm)”| iy
RCS2CR-5S8C-[(D)]-100-20- (@M@ [@)-[©)] 20 20 4 84.9 20 | 1000 |960|765| 625 515 | 80
100
RCS2CR-SS8C-|(1)[-100-10-|(2)|-[(3)|-[4)]- 10 40 8 169 10 500 |480(380| 310| 255 | 40
[@]-10010-[@HEH@}E) 50~ 1000
[ Einheit: mm/
RCS2CR-5S8C-[@)]-150-20- (@} @) [@)-[®) 20| 30 6 128 | 5 l0en (Bihet: mms)
150
RCS2CR-558C-(D)]-150-10- Q- [@@}-[B)] 0] 60 2 | 25
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [(@)] Hub Passende Steuerung Kabellange Optionen
Kabelldangen
Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15 m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.
Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B A-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10
Umgekehrte Referenzposition NM A-33 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Absaugrohrverbindung gegentiberliegend VR A-38 Spiel 0.1 mm oder weniger

Servomotor

(230 VAC)

Zulass. dynam. Lastmoment (*)

Ma: 36,3 Nm, Mb: 36,3 Nm, Mc: 77,4 Nm

Zuléss. statisches Lastmoment

Ma: 198,9 Nm, Mb: 198,9 Nm, Mc: 416,7 Nm

Zuléssige Auskragung

Bis zu 450 mm

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fiir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

I 3 5 RCS2CR-SS8C

Richtung des zulassigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.
Zulassige Auskragung
Ma Mb Mc MaL[ %
g%@%%aé% L



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen bt
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @’Seite R-9

170
90 Kabelverbindungs-
7.5 75 7.5 stecker *1
2-@8H7, Tiefe 10 5 45002 4-M8, Tiefe 10
il
T
‘ ——o0 oo | & 58 \
@ __o|w|w| wl 25 )
@ 10| <f| ) N gg &
‘ & oo T & = ‘
e EaE 240
35 35 "‘_M‘“_HF\ Passendes Ansaugrohr A.D.: @12
(L) o) over monr
155(100W)
17, (A) 173(150W)
64(100W)
30 Hub (170) 30| 38 . 82(150W)
Offset-Referenzposition M Home M|E. *2
fir Moment Ma*3 [——t—o—w 4
L\73 2 = =
\[ S ‘1\% N 1 i ol 20
N i [
o T e
™~ g T T TR
gT d 5 Nx100” F Nx100” 15
100 B 100
80 25 50 4-g5H7 Tiefe 6
u fi i
I i| “, -
Hf D © © © © 5
o | 0
< n IO — @ & - QWD — H ° -
i © \\ & & © & X

Abmessungen der Bremse

*Modelle mit Bremse haben
eine um 26 mm erweiterte
Gesamtlange (L) bezogen auf
die Abmessungen L der
Standard-Spezifikation (siehe
Tabelle unten).

5
0 73 20 100
Dg il + MEJRSE. (’;EHE *1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.
@, 9 — *2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Riickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf,
2 ! T dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.
Rlo ass de g
mﬁe o | g S EE o PP ME: Mechanischer Endpunk
3 |[H®r | ® - il * Q) D : Mechanischer Endpunkt
N I T— _A— SE: Hub- Endpunkt
80 25) i e— Die Abmessungen in “()” sind Referenzwerte.

4-@5H10, Tiefe 5

M Abmessungen und Gewicht pro Hub

D-M8 Tiefe 10

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
L(00wW) | 452 | 502 | 552 | 602 | 652 | 702 | 752 | 802 | 852 | 902 | 952 | 1002 | 1052 | 1102 | 1152 | 1202 | 1252 | 1302 | 1352 | 1402
L(@50w) | 470 | 520 | 570 | 620 | 670 | 720 | 770 | 820 | 870 | 920 [ 970 | 1020 | 1070 | 1120 | 1170 | 1220 | 1270 [ 1320 | 1370 | 1420

A 280 | 330 | 380 | 430 | 480 [ 530 [ 580 [ 630 | 680 | 730 | 780 | 830 | 880 | 930 [ 980 [ 1030 [ 1080 [ 1130 | 1180 | 1230
B 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 [ 450 [ 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 [ 900 | 950 [ 1000
D 8 8 8 10 | 12 12 | 12 | 14 | 16 | 16 | 16 | 18 | 20 | 20 | 20 | 22 | 24 | 24 | 24 | 26
F 50 | 100 | 150 | 0 50 | 100 | 150 | © 50 | 100 | 150 | © 50 | 100 | 150 | © 50 | 100 | 150 | ©
N 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6
Gewicht(kg)| 65 | 70 | 76 | 81 [ 87 | 92 | 98 | 103 | 109 | 114 | 120 | 125 | 131 | 136 | 142 | 147 | 153 | 158 | 164 | 16.9

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrau Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-punkt- Gleic__he Steqe:jl{ngfﬁ-
PneumatikeModus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasi
SCON-C-100D-NP-2-G®) . 1?5 " Cg 547
Serieller SCON-C-150(D-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230 VAC 408 VA max.
i Passender ; . *je nach
Pulstreibert - = Dreiphasi
ulstreibertyp Pulstreibertyp ) 235 VACg Steuerungsstyp
(nur XSEL-P/Q) (Einzelheiten
Programm- Programmierbarer siehe jeweiliges
steuerungstyp SSEL-C-1-100D-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Steuerungs- 577
1 oder 2 Achsen SCEL-C-1-150(D-NP-2-3) Achsen steuern kann handbuch)
Programm- @ N1 Y Programmierbarer
steuerungstyp iggt_%_iigg%sigigsg Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587 s "
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann (;3"0’“‘;"'\%)'”

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
* (5 bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
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RCS 2 C R RoboCylinder

- RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm
230 V-Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

B Modelispezifikationen RCS2CR—~ SA5D — I:l - 20 — | | — | | — | | - I:l - I:l
Baureihne — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6mm ) T2:SCON E ;m Tabelle unten.
3: 3mm SSEL M oiem
500:500 mm XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Lange
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.
P 4{’&. ‘<~\
o -

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fr die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fir die Modell-Spezifikation unten zur Prifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fiir eine horizontale Verwendung spezifiziert, nicht
fiir eine gedrehte oder vertikale Einbaulage..

Modellspezifikationen

l Steigung und Zuladung M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor- [Steiqung__Maximum Zuladung i Ul 50 ~ 450 500 | Ansaug-
Modell leistung (W) [ (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Langskraft ()|~ HUb Steigung (g‘dm:; (i) (Nrgl/tﬂeﬂn)

RCS2CR-SASD-[(D)]-20-12- (@] [B)-{@)-[©®) 12 4 1 167 12 800 | 760 | 50
RCSZCR-SASD--ZO-G- 20 |6 8 2 33.3 Sgn;ab‘ré?no 6 400 380 30
50 mm Schritten)

RCSZCR-SASD--ZO-S- 3 12 4 65.7 3 200 190 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub [ Passende Steuerung [@)] Kabellange [B)] Optionen (EREStnnS)

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) RO04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel | -R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

Algemeine Spezifkationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zuldss. dynam. Lastmoment (*) | Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR R-38 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
T Zulésgige _Auskragung Bis zu 150 mm : :
(230 VAC) Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (filr Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse 1ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)
Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeitl 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
I 3 ; RCS2CR-SA5D



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD:

hnungen iiber

WWW.

unsere Internetseite herunterladen.
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Sonderbestellungen BB

eite R

30 M 915 (300) )
30 .
. Kabelverbindungs-
* Bel umgekehrter 2-@4H7, effektive Tiefe 6 %9& A-M4 Tiefe 9 stecker *1
Referenzposition (Option ; /
NM) liegt die Home-Position < 58
ca. 3 mm vom ME auf der @@ﬁ ‘§§
gegentiberliegenden Seite & T & & gﬁ
zum Motor. B Idme]—t §5 J %‘:‘
: (5]
| C =
4-@4.5 Bohrung, @8 Flachsenkung, Tiefe y! ‘ Ii - '}EH}::i:g
155 9 15.5 Passendes Ansaugrohr A.D.: @8
L
w 15 A 76.5
Offset-Referenzposition
fur Moment Ma*3 (13.5) Hub - 95 (13.5)
2.7 3
) ME tEL T H@ ME *2
— METNSE i o [ T E 2 -
@\ g @ ' ' & --
o ( ) & S =
8o \@ e i | I D:D’?? @i %
. 22 | 24) | Enctliche 50(Hub 50) Endfliche Standardseite. gegentberiegen-
des Rahmens \14.5 R UX100°(Hub anders als 50) "des Rahmens “fgg'g;ﬂ‘,":‘%g’,"” de Seite (optional)
Y T gt
] S| N N N | O ey
Abmessungen der Bremse [ {
BR: Bremse Kabel- '
ausgang rechts ({7 (o5 Rl a2 <+
BE: Bremse Kabel- s &
ausgang Ende
BL: Bremse Kabel- g P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 2-(4HT, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
ausgang links ] N (@4 Lochabstand)
13.3415 135
. &
3
o @*
’EE M
4; Detailansicht des Langlochs
| |
¢ e
2 ) éjt'ff * Modelle mit Bremse haben eine um 26,5mm
$l & 0% & erweiterte Gesamtlange (L) (39,8 mm bei .
S endseitigem Bremskabelausgang) und ein B Abmessungen und Gewicht pro Hub
0| 50 um 0,3 kg héheres Gewicht.
Lol 50 Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 263.5 | 313.5 | 363.5 | 413.5 | 463.5 | 513.5 | 563.5 | 613.5 | 663.5 | 713.5
*1 Anschlus_s fiir Motor-/Enkoderkabel. petails der Kabel siehe Sgi_te R-39. . A 172 | 222 272 322 | 372 | 422 472 | 522 572 622
*2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Ruickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass M 142 102 242 292 340 392 442 492 542 592
der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE: Hub- Endpunkt N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
Die Abmessungen in “( )" sind Referenzwerte. P 35 85 85 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
*3 Referenzposition fir das zu berechnende Moment Ma. R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
*4 Wenn die Achse nur an den Montageléchern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
der Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen o 2 4 2 5 6 8 8 10 10 12
kann. Bei Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm -
oder weniger betragen. Gewicht(kg) | 1.5 | 1.6 | 17 | 1.8 | 1.9 | 21 | 21 | 22 | 23 | 25

Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbr; Referenzseite
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleighe Stege:jl{ngf-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig w47
-C- -NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-20D-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
typ typ Einphasig
230VAC 106 VA max.
i Passender . . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig je nach
Rl e 230VAC Steuerungsstyp
(nur XSEL-P/Q) (Einzelheiten
Programm- Programmierbarer siehe jeweiliges
steuerungstyp SSEL-C-1-200-NP-2-3) Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte Steuerungs- 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann handbuch)
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@®-1-20(D-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Sperzifikation.
* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* () (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
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RCS 2 C R RoboCylinder

‘ S ! ‘ R_ SA6 D RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfihrung, Achsbreite 58 mm
230 V-Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

M Vodelispezifikationen RCS2CR— SA6D —[_1— 30 — [ 1 — [ — [ - L1 — [
Baureine — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 30: Servomotor 12: 12mm 50:50mm T1 :XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 30W 6: 6mm ] T2:SCON g 13’“ Tabelle unten.
3: 3mm SSEL M
600:600mm- XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.
T

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Priifung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fiir eine horizontale Verwendung spezifiziert, nicht
fiir eine gedrehte oder vertikale Einbaulage..

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- fSteiqungMaximum Zuladung Hub 50 ~ 450|500 | 550 |600 [ANS3YY-
Modell leisting (W) (mm) | Horizontal (kg) Vertikal (kg) | Langskat ()| Hub steigung S| ) | (om) | @) o o)

RCSZCR-SAGD--30-12---- 12 6 15 24.2 12 800 |760 |640|540 | 50
RCSZCR-SAGD--SO-G- 30 6 12 3 48.4 5&;@? 6 400 |380 (320|270 | 30

50 mm Schritten)

RCS2CR-SA6D-[(D)-30-3- 3 18 6 96.8 3 200 |190 160|135 | 15
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ (@] Hub  [(®)] Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen
Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel ||RO8 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10 m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15 m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.
Algemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang am Ende BE R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL R-25 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR R-25 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. dynam. Lastmoment () | Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Absaugrohrverbindung gegentiberliegend VR R-38 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
Zuléssige Auskragung Bis zu 220 mm
s?g%"ﬂg; Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (filr Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
L
I 3 9 RCS2CR-SA6D



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen tiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Sonderbestellungen @’Seite R-9

*Bei umgekehrter
Referenzposition (Option
NM) liegt die Home-Position
ca. 3 mm vom ME auf der

gegentberliegenden Seite 2-@5H7, effektive Tiefe 6 50 4-M5 Tiefe 9 300,

zum Motor. 320.02 Kabelverbindungs-
r 2 stecker *1
< ~
£ By & I8 — 38 el
f = Bl e me— i R
Referenz- ‘<i | Se |
Fliche 58 Ly m—wﬁw—w —
L it ) I e gy R
Detailansicht von A 19.5 2 9.5 Passendes Ansaugrohr A.D.: @8
L
Offset-Referenz- 15 A
position fur
m'l Moment Ma*3 (25 bub
S - -
T ] Ly
[l ne 1 _F
™ PR ~ - B
8o = H 1 5| ; LS
2 * & e =k O \
[ J L—v Standardseite  gegeniiberliegen-
A 56 8.5 R 8.5 von de Seite (optional)
58 24) I P L 100 oder mef.
5 -t I =
~
E *@ ‘ + <+ + e
s E o
Detailansicht des Langlochs \ P pS B\ E:‘:
Langloch, Tiefe 5 von der\
Untérseite des Rahmens P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 100 (24 m-M5, Tiefe 8
N (@4 Lochabstand) Lochabstand

3-@J4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Abmessungen der Bremse

*1 Anschluss fiir Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.

*2 Der Schlitten fahrt zum Punkt ME bei Riickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf,
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub- Endpunkt

Die Abmessungen in “( )" sind Referenzwerte.

*3 Referenzposition fiir das zu berechnende Moment Ma.

BR: Bremse Kabel-
ausgang rechts

* Modelle mit Bremse haben eine um 26,5mm
erweiterte Gesamtlange (L) (39,8 mm bei
iti 1g) und ein

BE: Bremse Kabel-
ausgang Ende

er Brer
um 0,3 kg héheres Gewicht.
BL: Bremse Kabel- ¢,

ausgang links —
. 13,3 41.5 125 .
] B Abmessungen und Gewicht pro Hub
5 i T S
oo 17 %@ Hub 50 | 200 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
mmmrv @i & Ei L 304.5 | 354.5 | 404.5 | 454.5 | 504.5 | 554.5 | 604.5 | 654.5 | 704.5 | 754.5 | 804.5 | 854.5
= ol A 198 | 248 | 208 | 348 | 398 | 448 | 498 [ 548 | 598 | 648 | 698 | 748
L 55 o N 81 | 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631
58 P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
R 8L | 31 [ 8 |31 |8 | 3 [8 |3 |8 |3 8L | 31
u 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 | 10 | 12 | 12 | 14 14 | 16 16 | 18
Gewicht (kg) | 20 | 21 | 23 |24 |26 | 27 | 29 | 30 | 32 | 33 | 35 | 36
Passende Steuerungen

Die RCS2CR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Modell

AuBenansicht

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referen
Unterstltzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder Einphasig w47
-C- -NP-2- 115VAC
Serieller SCON-C-30DD-NP-2-® Passender serieller
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte . )
P typ Einphasig 126 VA max.
230VAC
*je nach
i Passender . .
Pulstreibertyp - (-) Dreiphasig Steuerungsstyp
Pulstreibertyp 230 VAC (Einzelheiten
(nur XSEL-P/Q) | siehe jeweiliges
Programm- Programmierbarer Steuerungs-
steuerungstyp SSEL-C-1-30D(™-NP-2-® Typ, der bis zu zwei 20.000 Punkte handbuch) 577
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL-@-1-30D(M-N1-EEE-2-G) Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (D bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

* () (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).

*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2CR-SA6D

Servomotor

(230 VAC)




Wasserge-
schiitzter Typ

Servomotor

(230 VAC)

RCS 2W RoboCylinder

RCS2W-RA4C/RA4D/RA4R

RoboCylinder, spritzwassergeschiitzter Typ, Schubstangen-Ausfiihrung,

Achsdurchmesser @37 mm, 230-V Servomotor,

Kupplungs-/Einbaumotor-/Seitmotor-Spezifikation

I [ 1]

B \odelispezifikationen RCS2W— |

Baureihe

Typ
FA‘}CZ Spezifikati
upplungs-Spezifikation .
RR4D: &
Einbaumotor-Spezifikation
RA4R:
Seitmotor Spezifikation

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ—
I: Inkremental

Absolut

Motortyp —  Steigung —
20 :Servomotor 12: 12mm
20W 6: 6mm
30 :Servomotor 3: 3mm
30W

Hub
50:50mm

l
300:300mm

— Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
T1:XSEL-KE/KET N :Kein Kabel Siehe Tabelle unten.
T2:SCON P ilm

S :3m
SSEL M :5m
XSEL-P/Q XOO: Spezifizierte Linge

(Angabe in 50 mm- Schritten)

ROO: Roboterkabel

Technische Referenz @’ Seite R-5

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische Geschwindigkeit fiir
die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle fiir die Modell-Spezifikation unten
zur Priifung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem gewiinschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die
Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird und
keine externen Krafte aus einer anderen Richtung als der Bewegungsrichtung einwirken.

(4) Die Kabelsteckverbindung ist nicht spritzwassergeschiitzt und sollte an einem fiir Wasserspritzer
unempfénglichen Ort gesichert werden.

Modellspezifikationen
B Steigung und Zuladung

B Hub, maximale Geschwindigkeit

Model Steigung|  Maximum Zuladung | - Hub Hub 50~300
oce (mm) [ Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|angskiaft (N (mm) S (Angabe in 50- mm Schritten)
RCS2W-[@D@)]-20-12- @ @] B [®) 12| 30 10 | 189 12 600
RCs2wW-[D@)]-20-6- (B [@)]-[B)- 20 | 6 6.0 20 | 377 6 300
RCS2W-[@D)-[@)]-20-3-[@)- [@)-[&)] {©) 3 | 120 40 | 754 3 150
50 ~ 300 —

RCSZW---30-12-- -- 12 40 15 283 | lneen (Einheit: mim/s)
RCs2W-[@@)-30-6- [@)-[@)-[B)- 0 | 90 30 | 5656
RCs2w-[D)-[@)]-30-3-[@)- [@)-[&)] {©) 3 | 180 65 | 1131

Erkldrung der Ziffern Typ Encoder—Typ Hub

Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Kabellangen

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

Speziallangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1 m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R0O4 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel |[R06 (6 m) - R10 (10 m)

R11 (11 m) - R15 (15 m)

R16 (16 m) - R20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

(*1) Option ,Bremse* nur fir RA4C und RA4R wahlbar.

(*2) Option ,Home-Sensor* kann nicht zusammen mit Option ,Umgekehrte Referenzposition* gewahlt werden.
(*3) Optionen ,Schwenkbare Fu3halterung” und ,Riickseitige Montageplatte” nur fir RA4R wahlbar.
(*4) Optionen ,Vordere/Hintere FuBhalterung” nur fiir RA4C und RA4D wahlbar.

I 5 9 RCS2W-RA4C/RA4D/RA4R

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse (*1) B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montageful FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Vorderer Flansch FL R-27 Spiel 0.1 mm oder weniger
Home-Sensor (*2) HS R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Scharniergelenk NJ R-34 Schubstangen-Durchmesser | @20 mm
Umgekehrte Referenzposition (*2) NM R-33 Schubstangen-Rotationsspiel] +1.0 °
Schwenkbare FuRhalterung (*3) QR R-34 Schutzklasse IP54
Riickseitige Montageplatte (*3) RP R-33 Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Vordere Fuf3halterung (*4) TRF R-38
Hintere Fu3halterung (*4) TRR R-38



RCSZW RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

unsere Internetseite herunterladen.

M Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCS2W-RA4C/RA4D/RA4R (ohne Bremse)

Sonderbestellungen

Hub 50 100 150 200 250 300
Ansaug-/Abluftanschluss M40X1.5 20W | 358.4 | 418.4 [ 478.4 | 538.4 | 599.4 | 660.4
rehbar um 360° M30X1.5 L ] ' RA4C - : & : : -
M10X1.25 (drehbar um 360°) (effektiver G 75) (effektiver Gewindebereich19.5) 30W | 373.4 | 433.4 | 493.4 | 553.4 | 614.4 | 675.4
(effektiver Gevindebereich20) o | raap | -20W [ 3364 [ 396.4 [ 456.4 [ 516.4 | 577.4 [ 638.4
30W | 351.4 | 411.4 | 471.4 | 531.4 | 592.4 | 653.4
—— RA4R 20W | 299.9 | 359.9 | 419.9 | 479.9 | 540.9 | 601.9
o 30W | 299.9 | 359.9 | 419.9 | 479.9 | 540.9 | 601.9
RA4C 20W | 137 187 237 287 337 387
30W | 137 187 237 287 337 387
2
. RA4D oW | 137 187 237 287 337 387
30W | 137 187 237 287 337 387
20W | 125 175 225 275 325 375
|_ Sechskant-  Sechskant- RA4R
mutter A mutter B 47(Schliisselweite) SOVl 125 L7 22 2> g5 /5
. 20W 80.5
/' 36(Schlisselweite) T RA4C B e
~ 20W 58.5
RA4D
m 30W 735
€45 sectskant] Y EC 80.5
mutter C 30W 95.5
19(Schlussel- 20W | 121.9 | 131.9 [ 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
weite] RA4C
30W | 121.9 [ 131.9 | 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
1191 n RA4D 20W | 121.9 [ 131.9 | 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
L 30W | 121.9 | 131.9 | 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
.&)‘ RA4R 20W | 121.9 | 131.9 | 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
30W | 121.9 ( 131.9 | 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
- RA4C | 20WBW | 1.4 15 17 1.8 2.0 2.1
5. i
o 26 58 i) | RA4D [ | 13 [ 15 [ 16 [ 18 | 19 [ 21
R P
%g RA4R | 20W30W 1.5 1.7 1.8 2.0 2.1 23
L Hub 83
3
3 3 44 52 RCS2W-RA4C/RA4D/RA4R (mit Bremse)
T @
ME/|\sE Home; SE ﬁﬁ& t E] =l Hub 50 100 150 200 250 300
g Sengart- || S| _§ _ RAqC | 20W | 4014 | 4614 | 5214 | 5814 | 6424 | 703.4
mutier . Sechskant- 30W | 416.4 | 476.4 | 536.4 | 596.4 | 657.4 | 718.4
36(Schliissel- mutter A o 20W
- ry < g L | RA4D SOl Mit Bremse nicht verfiigbar.
N 2 i
[[ _ &7%7 1 _ | RA4R 20W | 299.9 | 359.9 | 419.9 | 479.9 | 540.9 | 601.9
— - 1 30W | 299.9 | 359.9 | 419.9 | 479.9 | 540.9 | 601.9
— . 20W | 137 187 237 287 337 387
Sechskanimutter C veite) ‘ M10 Tiefe RASC ITSow | 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 3687
" . 44.1 58.1 33 .20 20W
19(Schliisselweite) / -t . o - )
0 53 £ | RA4D oW Mit Bremse nicht verfiigbar.
L RAGR |2OW | 125 [ 175 [ 225 | 275 [ 325 [ 375
30w | 125 | 175 | 225 [ 275 | 325 | 375
MaBe der MaBe der oW .
Sechskantmutter A Mj;";?ikg"tmu"er B MabBe der Hinweis m | RA4D 30W Mit Bremse nicht verfligbar.
M30X1.5 o 9> Sechskantmutter C Uben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf 200 1235
% Woss 2 die Schubstange aus, auRer der in Bewegungsrichtung RA4R 30w 1385
b der Schubstange. Wenn die Schubstange einer
g externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge- RA4C ;gw iig l Eiz l iﬁ'g l i:ig l ig;z l izgg
8 38 10 50 6 setzt wird, kann die Arretierung beschadigt werden. 20W 9] 9] 9] 9| 9] -
n RA4D i) Mit Bremse nicht verfiigbar.
30W
RA4R |-20W | 121.9 | 131.9 | 1419 [ 151.9 | 162.9 | 1739
*1 Anschluss fir Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 30W | 121.9 | 131.9 | 141.9 | 151.9 | 162.9 | 173.9
*2 Die Schubstange fahrt zum Punkt ME wéahrend der Riickkehr zur Home-Position. RA4C 16 17 1.9 2.0 22 23
Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berihrt. Gewich
ME: Mechanischer Endpunkt (kg) | RA4D -
SE: Hub Endpunkt RA4R [oweow] 1.7 [ 19 [ 20 [ 22 | 23 [ 25

Passende Steuerungen

Die RCS2W-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Unterstlitzung
Positioniermodus von bis zu 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
3-Punkt Cleche Steuerungs-
Pneumatik-Modus \:)organger/; I_|edur 7 Punkte
neumatik-Zylinder Einphasig w47
-C-, -NP-2- 115 VA
Serieller SCON-C-20D-NP-2-3) Passender serieller SVAC
Kommunikations- SCON-C-30D(D-NP-2-3) Kommunikations- 64 Punkte Einphasig
typ typ
Yl 230VAC 126 VA max.
.
: Passender i i je nach
Pulstreibertyp Pulstreibertyp (-) D;g'gc:zg Steuerungsstyp
(Einzelheiten
o o et (nur XSEL-P/Q) | giehe jeweiliges
rogramm- 1. _ 9 rogrammierbarer _
steuerungstyp oSELC 2°®®NP 2 ®@ Typ,der bis 2u zwel 20000 Punkte Steuerungs 577
1 oder 2 Achsen SSEL-C-1-30D()-NP-2- Achsen steuern kann andbuch)
Programm- XSEL-@-1-20)-N1-EEE-2- Programmierbarer
steuerungstyp XSEL—%-LSO(DD@—NI-EEE-Z@@ Typ, der bis zu sechs 20.000 Punkte 587
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL- und XSEL-Typenbezeichnungen beruhen auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* (@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).

*(2) (entfallt).

* (3 bezeichnet die Art der Versorgungsspannung (1: 115 V/ 2: Einphasig 230 V).
* (@) bezeichnet die XSEL-Ausfiihrung (KE / KET /P / Q).
*(® bezeichnet die Art der XSEL-Versorgungsspannung (1: 115 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

I1AI

RCS2W-RA4C/RA4D/RA4R

Wasserge-

schiitzter Typ

Servomotor

(230 VAC)




S co N Steuerung

H Modell

C/CA

Positioniersteuerung
fur RCS2-Baureihe

C

Es gibt 2 E/A-Typen von SCON-Steuerungen: die Standard-Spezifikation mit PEA's oder Pulstreiber-Eingang sowie die

Netzwerk-Spezifikation zum Anschluss an ein Feldbus-Netzwerk. Beide Spezifikationen sind mit Inkremental- oder Absolut-

Enkoder erhaltlich, wobei der Pulssteuerungsmodus nur im Inkremental-Betrieb moglich ist.

Typ C/CA \ CA

E/A-Typ Standard-Spezifikation ‘ Netzwerk-Spezifikation (optional)

AuRen- '

ansicht

" Positionier-/Teaching-/Kraft-/ | Pulstreiber-| DeviceNet | CC-Link | ProfiBus ; . Sercos Il

Beschreibung 3-Punkt-Pneumatik-Modus (1) |severung ()| (*4) ) ¢4 ProfiNet | MechatroLink| CompoNet | EtherCAT | Ethernet/IP -3
Positionen max. 512 - max. 512

E/A-Code NP/PN DV CE PR PN ML CN EE EP SC
Enkoder-Typ Inkremental / Absolut ‘ Inkremental Inkremental / Absolut

*FUr die Stromversorgung ist immer ein Storfilter zu verwenden. (Siehe S. 548)
(*1) Der Kraft-Modus wird nur von der SCON-CA untersttitzt.

(*2) Der Pulstreiber-Modus kann nur im Inkremental-Betrieb verwendet werden.

(Achtung) Bei der Netzwerk-Spezifikation kdnnen weder PEA- noch Pulstreiber-Signale verwendet werden.
(*3) Geplante Industrial-Ethernet-Schnittstelle.

(*4) Die SCON-C mit Netzwerk-Spezif. kommuniziert via E/A-Signale, weshalb ein Gateway notwendig ist. Nur die SCON-CA kann zur Positionsdaten-Kommunikation ohne Gateway im Direkt-Modus verwendet werden.

SCON -|

Serie

Typ

Motor-Typ

Enkoder-Typ Option

Standard-
ausfuhrung

Hochfunktions-
ausfiihrung

12-W Motor

20-W Motor

30-W Motor
(far RCS2)
30-W Motor
fur RS

60-W Motor

100-W Motor
150-W Motor

200-W Motor

300-W Motor
400-W Motor

600-W Motor

750-W Motor
750-W Motor

] (fir RCS2-RAL3R-LC

547 ...

E/A-Typ

/"W Boost-Funktion

Inkremental

Absolut

* Geplante
Industrial-
EtherNet-

Schnitt-
stelle

PNP (Standard)

DeviceNet

MechatroLink
CompoNet
EtherCAT
Ethernet/IP

Sercos Il (*)

E/A-Kabellange

Spannungs-
versorgung

ohne Kabel (*)

* Bei den E/A-Netzwerk-Typen

115 VAC
230 VAC

(DV/CC/PR/PN/ML/CN/EC/EP/SC)
wird ,0“ fir die E/A-Kabellange gesetzt.

Die Netzwerk-Spezifikationen PN, ML,CN, EC, SC
und EP sind nur fiir den CA-Typ wahlbar.




SCO N Steuerung

Systemkonfiguration

Pulssteuerkabel

SPS

E/A Kabel pulsgesteuert
CB-PACPU-P10020
Kabellange Standard 2 m
(mit der Steuerung geliefert)

Feldbus

* Bei offenen Kollektor-
Befehlsimpulsfolgen
muss immer der Impuls-
konverter AK-04 einge-
setzt werden (Option).

{]

E/A Flachkabel

<Modell CB-PAC-PI0020>
Kabellange Standard 2 m
(mit der Steuerung geliefert)

Angaben zum Ersatzkabel
siehe Seite 556.

* Busfahige Modelle (siehe Option
E/A-Typ) kénnen direkt an den
Feldbus angeschlossen werden.

ROBONET GatewayR
+ Erweiterungs-Einheit

(Siehe Seite 505-506)
Fir DeviceNet:

<Modell: RGW-DV>
+ <Modell: REXT-CTL>
Fur CC-Link:

<Modell: RGW-CC>
+ <Modell: REXT-CTL>
Fur ProfiBus:

<Modell: RGW-PR>

+ <Modell: REXT-CTL>

<Modell CB-SC-PIOS[[ [ > !
tional

(optional) Stecker + Gehause

fur Puls-Steuerung

(liegt der Steuerung bei)

—

]
| S—

* Beim Anschluss an eine Stromversor-
gung ist immer ein Storfilter vorzusehen.

Empfohlenes Modell: MC1210 (Hersteller: TDK-Lambda)
(IAI bietet diesen Filter an. Fragen Sie nach Einzelheiten.)

 ttt

Spannungsversorgung
Einphasig 115 VAC
Einphasig 230 VAC

Pufferbatterie des
Absolutdatenspeichers
(siehe Seite 555)
Modell: AB-5

(Geliefert mit dem
Absolutsteuerungs-Typ)

Bremswider- ﬁ PC-Software Handprogrammiergerét
standsmodul & (Siehe Seite 555) (Siehe Seite 555)
(siehe Seite 555) RS232 Version <Modell: CON-PTA-C-ENG> [ ] []
Modell: REU-2 <Modell: RCM-101-MW-GER> <Modell: CON-T-ENG>
(optional) USB Version <Modell: RCM-E-ENG>

<Modell: RCM-101-USB-GER> * Fiir SCON-CA ist CON-PTA-C-ENG zu wéhlen.

1l Erforderliche Anzahl an Widerstanden
* Die PC-Software wird mit Kabel geliefert.

Stiick Horizontal Vertikal

Steuerungen

0 ~200W ~100W
1 ~400W ~400W
2 ~750W ~750W

I nur RCS2-RAL3R: Erf. Anz. Widerstande

Einbaulage | Steigung 2.5 | Steigung 1.25
Horizontal 1 0
Vertikal 1 1

* Die erforderliche Anzahl an Bremswiderstands-
modulen kann je nach den Einsatzbedingungen s
groBer als der oben angegebene Wert sein.

Motor-Kabel

<Modell CB-XEU-MA [T 1>
Standard 1m/3m/5m

Angaben zum Ersatzkabel siehe Seite 556.

Enkoder-Kabel

<Model CB-XEU3-PA[T 11>
Standard1m/3m/5m

Angaben zum Ersatzkabel siehe Seite 556.

Achse der RCS2-Serie

(" .
Impulskonverter AK-04 (Option)
Umfang: Impulskonverter (AK-04) + e-CON Ein-/Ausgangsstecker
Dieser Konverter wird eingesetzt, wenn die Leitsteuerung offene Kollektorsteuerimpulse
ausgibt. Der Konverter wandelt die offenen Kollektorsteuerimpulse, die von der Leitsteuerung
gesendet werden, in Differenzimpulse um. Die Umwandlung offener Kollektor-
impulse in Differenzimpulse verbessert den Storschutz. Opencollsctor !}ﬂvcntlal
Zwei Phasen der Differenzimpulse, die denen des Kabeltreibers 26C31 L"‘F;d':, AK=04 "“’”"
gleichwertig sind, werden ausgegeben. 7 GHD n' :1 =
Der e-CON-Stecker wird als Ein-/Ausgangsstecker zur Vereinfachung der 3 PP _)' W 3
Busverdrahtung verwendet. i 1A1 i
Grunddaten: e E-Spannungsversorgung: DC24V+10% (Max50mA)
* Eingangsimpulse: Offener Kollektor (Kollektorstrom 12 mA max.)
* Eingangsfrequenz: 200kHz max. E
* Ausgangsimpulse: 26C31-equivalenter Differenzialausgang Servomotor
* Gewicht: 10 g oder weniger (Kabelstecker nicht enthalten). (230 VAC)
* Zubehor: e-CON Ein-/Ausgangsstecker I
kEinsetzbares Kabel: AWG 24~26,0.14~0.3 mm2 (max.) / AuBendurchmesser des fertigen Kabels #1.0~1.2 mm Y,

1A1
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Sco N Steuerung

E/A-Spezifikationen

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingange

W Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | 24VDC + 10% Lastspannung DC24 V
Eingangsstrom 4 mA/Schaltung Maximaler Laststrom 100 mA/Kontakt 400 mA/8 Kontakte
EIN-Spannung ... Min. DC18.0 V (3.5 mA) Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
EINAUS-Spannung AUS-Spannung ... Max. DC6.0 V (1 mA) Trennung Optokoppler
Trennung Optokoppler
NPN NPN
[ - - - T - - - - |
+24V P
Dt Kt i v
J_ ! Jeder T < <& lZu\adungl
i B< Jeder A
_ iE\IJr;%Z?g >5.6kK L eder usgan
— Eingang " _ Lo ik- [ | Intemne 1 Logik- W
1 o scha tung }” E_ Interne }4’ E scha?tung |
! | Schaltung IJederAusgang——
>———t .
ov d _ _ _ —
L -
PNP PNP
+24v - - - - |

[ | Interne
| |Schaltung

Lo?ik-
schaltung

Eds
Interne |
Schaltung|

Jeder Ausgang

. Jeder Ahsgang
D¢

E/A-Spezifikationen

Die SCON-C unterstiitzt alle unten gezeigten Steuerungsmodi auer dem Druckkraft-Modus (nur bei SCON-CA anwendbar).
Maximal sind 512 Positionen als Positionssteuerung und bis zu 7 Punkte als Quasi-Pneumatik-Steuerung maoglich.

B Funktionen der einzelnen Betriebsarten

Betriebsart ég;%gln%%r Eigenschaften
S Standard-Werkseinstellung, bei der die Achse durch Eingabe einer Positions-
Positionier-Modus 64 nummer und anschliefendes Eingeben eines Startsignals verfahren wird.
. In dieser Betriebsart wird der Schlitten (die Schubstange) iber ein externes Signal
EESgAN I & verfahren. Die angefahrene Position wird in Form von Positionsdaten gespeichert.
In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der moglichen
256-Punkt-Modus 256 Positionierpunkte auf 256 erhoht.
In dieser Betriebsart wird im Positionier-Modus die Anzahl der méglichen
PEA- 512-Punkt-Modus o12 Positionierpunkte auf 512 erhoht.
Steuerung 7-Punkt- 7 Die Achse kann durch einfache EIN/AUS-Positionssignale verfahren werden.
Pneumatik-Modus Dies ermdglicht dieselben Steuerungsablaufe wie bei Pneumatikzylindern.
3-Punkt- 3 Die Achse kann durch dasselbe AUS-Positionssignal wie der Ausschalter
Pneumatik-Modus bei Pneumatikzylindern verfahren werden.
32-Punkt-Druckkraft- 32 In dieser Betriebsart kdnnen im Positionier-Modus bei gleichzeitiger Druck-
Modus (nur SCON-CA) kraftkontrolle bis zu 32 Positionen angefahren werden.
5-Punkt-Druckkraft- 5 In dieser Betriebsart kdnnen im Pneumatik-Modus bei gleichzeitiger Druck-
Modus (nur SCON-CA) kraftkontrolle bis zu 5 Positionen angefahren werden.
Pulssteuerun . In dieser Betriebsart kann die Achse ohne Eingabe von Positionsdaten
9 beliebig verfahren werden Gber Impulsfolgen der kundenseitigen Steuerung.

ACHTUNG
Fur Typen mit Netzwerk-Spezifikation mit direkter Feldbus-Anbindung sind diese Bertriebsmodi (PEA- und Pulstreiber-Kommunikation) nicht maglich.
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Erlauterung der E/A-Signale und Funktionen

Die unten stehende Tabelle dient zur Erklarung der Funktionen, die den einzelnen E/A-Signalen der Steuerung
zugeordnet sind.
Da die verwendbaren Signale grof3tenteils von der Steuerung und deren Einstellungen abhangen, muss die Signaltabelle
jeder Steuerung zur Bestatigung der verfligharen Funktionen herangezogen werden.

B Erklarung der den Signalen zugeordneten Funktionen

EIN/AUS | Abkurzungen Signal Funktionsbeschreibung
. Mit Setzen dieses Eingangs fahrt die Achse zu der Position, die mit der Positionsnum-
CSTR PTP (Startsignal) mer festgelegt wurde.
PC1~PC256 Positionsnummer" Dieser Eingang wird zur Eingabe einer Zielpositionsnummer (binérer Eingang) verwendet.
BKRL "Zwangsldsen der Bremse" Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise gelost.
RMOD "Umschalten auf die jeweils Mit diesem Eingang kann auf die jeweils erforderliche Betriebsart umgeschaltet werden, wenn der Schalter BETRIEBSART
erforderliche Betriebsart" an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist (AUTO, wenn dieser Eingang AUS oder MANU, wenn dieser Eingang EIN ist).
N N e Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt ist, wird die sich bewegende Achse bis zum Halt
STP Pause” (*1) verzogert. Die Achse fahrt dann weiter, wenn das Signal wieder auf EIN gesetzt wird.
N N Wenn dieser Eingang auf EIN geschaltet wird, werden die aktiven Alarmmeldungen zuriickgesetzt. Wenn dieser Eingang
RES Reset wahrend eines Pausenstopps der Achse auf EIN geschaltet wird (*STP ist AUS), wird der Restweg nicht mehr durchfahren.
" " Der Servoantrieb bleibt aktiv, solange dieser Eingang auf EIN geschaltet ist. Der
SON Servo EIN Servoantrieb bleibt inaktiv, solange dieser Eingang auf AUS geschaltet ist.
- HOME "Referenzfahrt" Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fuhrt die Achse eine Referenzfahrt aus.
n-
an " . " Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, schaltet die Steuerung auf den Teachingmodus um
gang MODE Teachingmodus (allerdings missen dazu CSTR, JOG+ und JOG- alle auf AUS stehen und die Achse darf nicht fahren).
JISL "Umschalten zwischen Tipp- Die Achse kann im Tippbetrieb mit JOG+ und JOG- verfahren werden, solange dieser Eingang AUS bleibt.
betrieb / Feinverstellung” Die Achse kann mit JOG+ und JOG- fein verstellt werden, solange dieser Eingang auf EIN gesetzt bleibt.
JOG+ JOG— Xﬁﬂs&iﬁ:rgwwts Wird Jog+/ Jog- eingeschaltet, bewegt sich die Achse vor-/riickwérts.
" . o " Im Teachingmodus wird die gewiinschte Positionsnummer eingegeben und dieses Signal fiir min-
PWRT Teaching-Ubernahme destens 20 ms aktiviert, um die aktuelle Position unter der definierten Positionsnummer abzulegen.
. ™ Wenn diese Eingange in der Betriebsart Pneumatik-Modus auf EIN geschaltet werden,
STO~ST6 Start zur Zielposition fahrt die Achse zur vorgegebenen Position. (Ein Start-Eingang ist nicht erforderlich.)
n o Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment auf den Wert laut Parametereingabe begrenzt.
TL Drehmomentbegrenzung Das TLR-Eingang wird auf EIN gesetzt, wenn das Drehmoment den vorgegebenen Wert erreicht hat.
CSTP Erzwungenes STOP-Signal Der Servoantrieb wird inaktiv, wenn dieses Signal langer als 10 ms EIN ist.
DCLR "Fehlerzahler I6schen" Der Positionsfehlerzéhler wird permanent geléscht, solange dieses Signal aktiv bleibt.
Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Achse den Positioniertoleranzbereich nach dem Verfahren
PEND/INP "Position erreicht” erreicht hat. Wenn die Achse iber den Positioniertoleranzbereich hinausfahrt, schaltet PEND nicht
AUS, aber INP. PEND und INP kbnnen iiber Parameter getauscht werden.
" L " Dieser Ausgang dient zur Ausgabe der Positionsnummer, wenn die Positionierung abgeschlossen
PM1~PM256 | "Positionsnummer angefahren” | ictisnarer Ausgange) ionsnummer, wenn dié Fostionierng &bg
HEND "Referenzpunktfahrt beendet"” Dieser Ausgang wird bei Beendigung der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
: Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die aktuelle Achse in den durch Parameter
ZONE1 Zonenfunktion definierten Positionsbereich eingefahren ist.
. . Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die Achse in den durch Positionsdaten definierten
PZONE Positionszonenfunktion Bereich bei der Positionierung eingefahren ist. PZONE kann zusammen mit ZONE1 verwendet
werden, aber PZONE ist nur giiltig, solange die Achse zu einer vorgegebenen Position fahrt.
RMDS Statusfunktion "Aktuelle Betriebsart" | Dieser Ausgang dient zur Ausgabe des Zustands der momentanen angewendeten Betriebsart.
i " " Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei arbeitet und schaltet dann auf AUS
* ALM Alarmsignal "Steuerungsstatus um, wenn Alarm ausgeldst wird.
gAau:é MOVE Funktion "Verfahren" gé?]sl%&l#rsigg?'g bleibt EIN, solange die Achse in Bewegung ist (auch bei Referenzfahrt und
SV Statusfunktion "Servo EIN" Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrigb aktiv ist.
P _ " Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat.
*EMGS Statusfunktion "Not-Aus Es schaltet auf AUS, wenn Not-Aus betétigt worden ist.
g : Bei Steuerung mit Absolut-Spezifikation wird das Signal auf AUS geschaltet, wenn die
*BALM Warnung Spannungsabfall Absolut-Batterie Absolut-Batterie-Spannung abfall.
PR : " Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Steuerung auf den Teachingmodus bei Eingabe des Signals "BETRIEBSART"
MODES Statusfunktion "Betriebsart umgeschaltet hat. Es wechselt auf AUS, wenn sich die Steuerung wieder im Normalbetrieb befindet.
. . Dieser Ausgang bleibt AUS, nachdem die Steuerung in den Teachingmodus umgeschaltet hat. Es wird auf
WEND Funktion "Speichern beendet" EIN gesetzt, nachdem die Daten mit dem PWRT-Signal gespeichert worden sind. Wenn das PWRT-Signal
auf AUS geschaltet wurde, wird diese Ausgang ebenfalls auf AUS gesetzt.
PEO~PE6 Funktion "Aktuelle Positionsnummer” Dieser Ausgang wird aktiv, nachdem die Steuerung im Pneumatik-Modus das Anfahren der
PWR ~System bereit” Schaltet auf EIN, wenn die Steuerung eingeschaltet wurde.
TLR Funktion "Ready" Dieser Ausgang wird aktiv, nachdem die Steuerung hochgefahren und betriebsbereit ist.

ALM1 to ALM8

Kodiertes Alarmsignal

Wahrend eines Steuerungsalarms werden die Alarmdetails in einem Kode ausgegeben.

LSO~LS2

Funktion "Drehmomentbegrenzung”

Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motordrehmoment den vorgegebenen Grenzwert erreicht

hat. Bedingung: Das TL-Ausgang wurde ausgelost.

(Hinweis) Die Signale mit Sternchen-Préafix (¥) stehen standardmaBig auf AUS (negative Logik: 0 V).

(*1) Die ,Pause“-Funktion ist nicht wahrend einer S-Kurvenbewegung einsetzbar.
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Verdrahtung
B Anschlussplan fur Positionier-Modus B Anschlussplan Pulstreiber-Modus (Differenzialausgang)
PEA-Anschluss (NPN) Impuls-Anschluss (NPN) Paarig verdrillt
Pin-Nr. | Kategorie | Signal Plnl-Nr. Is<ategor|e N_Shi%nIa't Geschirmt
annungs- IC ele
1A Spanungs- [ 24V 5 versorgung | Nioht belegt |
3 PP
3A — Nicht belegt 4 . PP
aA = Nicht belegt 5 Eingang N T
5A EINO |- o——— 9 B i ——
6A EN1L |———9o o—9 + |
7A EN2 |- o— ¢ s IALE Y Tt >
8A EING |————eo  o—9 2 Ausgang e I I
9A EN4 |- o—» ~Fb 1
10A EING | ———o o—¢ 1ZFB b 1
11A ENG e o—— ¢ s Ede | SN0
. L e o4 ND v
igﬁ Eingang E:“; | oo l: Gehause | Geschirmt | Geschirmt —— 4
1‘5‘2 5:\';‘190 _./4' '—‘: PEA-Anschluss (NPN)
16A EIN 11 o~ oo Pin-Nr. | Kategorie| Signal
1A Spannungs- 24V
4
17A EIN12 | ¢ b 2A versorgung 24V
18A EIN 13 _./4’ —9 3A Nicht belegt
19A EIN 14 ———— 4A Nicht belegt
20A ENI5S |———9® o—# SA SON |—e—o— o
1B AUSO |04 6A RES | ————eo o—¢
2B AUS1 Fangary 7A HOME |—e &—— ¢
L e ¢
3B AUS2 |64 8A Eingang T — —9
4B AUS3 &5 9A CSTP ® ?
e 10A DCIR | ————o o—¢
5B AUS4 S 11A BKRL | —e— o—— ¢
6B AUS5 (o 12A RMOD |——————o o—¢
7B AUS6 |60 13A~20A = Nicht belegt
8B Ausgan AUS7 e 1B PWR 5%
oB 9ang —AUss |4 2B SV O
10B AUS9 Twgar ig H'E‘,\'TD M=
118 AUS10 |4+ s 1N Pt
12B AUS11 ¢4 oB Ausaan *ALM ey
138 AUS12 |6 7B 1S90 I —Fvics Fag ey
14B AUS13 * * 8B RMDS ¢ s
158 AUS14 |60 9B ALM1 5% —
16B AUS15 &8 ﬂg ﬁtm T
17B — Nicht belegt — 1 198 ALME - &5
188 = Nicht belegt DC24VE10% 13B-188 = Nicht belegt I
19B Spannungs- ov 198 Spannungs- oV % ocoavsion
20B versorgung oV 208 versorgung oV =
* Die Spannungsversorgung 24 V wird zwischen den Kontakten 1A und 2A und die 0 V * Die Abschirmung des verdrillten Kabels zum IMPULS-Stecker muss mit dem
zwischen den Kontakten 19B und 20B angeschlossen. Gehéause verbunden werden. Die Kabellange darf 10 m nicht Gberschreiten.

* 24V wird zwischen den Kontakten 1A und 2A, 0V zwischen 19B und 20B angeschlossen.

E/A Slg naltabelle 7 Typen (scon-ca: 9 Typen) von Signalbelegungen zur Auswahl.

Parameterauswahl (PEA-Belegung) Pulstreiber
Pin- Kategorie 0 1 2 3] 4 5) 6 7 0
Nr. Positionier-Modus | Teaching-Modus|256-Punkt-Modus|512-Punkt-Modus| 7-Pkt-Pneumatk-Modus| 3-Pkt-Pneumatik-Modus 32-Pkt-Druckkrafi-Modus™| 5-Pkt-Druckkrafi-Modus™ | Standard-Modus
Positionsanzahl 64 64 256 512 7 3 32 5 —
1A | 24V P24 P24
2A 24V P24 P24
3A — NC NC
4A — NC NC
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO PC1 STO SON
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+) PC2 ST1 RES
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2(-) PC4 ST2 HOME
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 — PC8 ST3 TL
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 — PC16 ST4 CSIlR
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 — — — DCLR
11A IN6 — MODE PC64 PC64 ST6 — — — BKRL
12A Ei IN7 — JISL PC128 PC128 — — — — RMOD
13A| =N9an9 IN8 = JOG+ = PC256 = = CLBR CLBR =
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL —
15A IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD —
16A IN11 HOME HOME HOME HOME HOME — HOME HOME —
17A IN12 RollR ol ol ol ROl — ol ROl —
18A IN13 CSTR CSTR/IPWRT CSTR CSTR — — CSTR — —
19A IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES —
20A IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON —
1B ouTo PM1 PM1 PM1 PM1 PEO LSO PM1 PEO PWR
2B OouT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1(TRQS) PM2 PE1 SV
3B ouT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2(-) PM4 PE2 INP
4B OuT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 — PM8 PE3 HEND
5B ouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 — PM16 PE4 TLR
6B OuUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PES5 — TRQS TRQS *ALM
7B ouT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 — LOAD LOAD *EMGS
8B Ausgang ouT? ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND RMDS
9B ouT8 PZONE/ZONE2| PZONE/ZONE1| PZONE/ZONE]| PM256 PZONE/ZONE2| PZONE/ZONE2| PZONE/ZONE1| PZONE/ZONE1 ALM1
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2
11B OuUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND ALM4
12B OuUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND — PEND PEND ALM8
13B ouUT12 SV SV SV SV SV SV SV SV *OVLW/*ALML
14B OuUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS —
15B ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONE1
16B OuUT15 *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM ZONE2
17B| — — —
8B| — — —
19B| OV N N
20B| OV N N

* Die Signalnamen innerhalb der Klammern beschreiben die Funktion vor dem Zurtickfahren zum Startpunkt. Die Signale mit Sternchen-Préfix (*) stehen standardmaRig auf AUS (negative Logik: 0 V).
** Die Druckkraft-Modi stehen nur bei der SCON-CA zur Verfligung.
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E/A-Spezifikation fur Pulssteuerung (Differenzieller Leitungstreiber)

B Eingangsseitig

B Ausgangsseitig

Max. Eingangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 500.000 Pulse/sek.
(SCON-CA: 2.500.000 Pulse/sek.) / Trennung: Optokoppler

26C31
oder aquivalent

-[:‘Z—| 4/.PP

=

% i'/[:g 0 Schaltung

Interne

Interne
Schaltung

Interne
3]_ < Schaltung

Interne
3]_ - Schaltung

Interne

Schaltung

Max. Ausgangsimpulse: Schnittstelle Leitungstreiber 500.000 Pulse/sek.
(SCON-CA: 2.500.000 Pulse/sek.) / Trennung: keine
26C32 SCON
oder aquivalent b AFBr
1l ¥ L
ﬁ“’_"l 8./AFB} I
9.BFB
< ! ]
1 10./BFB! I
11.ZFB}
L 1 L
ﬂ;'l 12.17FB] I
13.GND;
T lA.GNDE

E/A-Spezifikation fur Pulssteuerung (Offener Kollektor)

Der Konverter AK-04 (Zubehor) ist nétig fur die Eingangs-, der JIM-08 (Zubehor) fir die Ausgangsimpulse.

Max. Eingangsimpulse: Schnittstelle Kollektor
200.000 Pulse/sek. (AK-04 erforderlich)
Max. Ausgangsimpulse: Schnittstelle Kollektor
500.000 Pulse/sek. (JM-08 erforderlich)

* Die PEA-Schnittstellenversorgung wird als
24-VDC-Spannungsquelle an den AK-04
angeschlossen.

* Die Kabellange zwischen Host-Steuerung
(SPS) und AK-04/JM-08 ist so kurz wie
moglich zu halten. Die Kabellange zwischen
AK-04/IJM-08 und Pulstreiber-Anschluss darf
2 m nicht uberschreiten.

Hinweis
Verwenaen Sie die gleiche Spannungs-
versorgung fur die offenen Kollektor-Ein-/
Ausgange zur Host-Steuerung wie zu
den Konvertern AK-04/JM-08.

SCON
Pulstreiber-
. ; Steuerungsanschluss
Host-Einheit ov DC24V Pulskonverter 1
Positionier-Einheit AK-04 CB-SC == [ )}t NC
" N 1 1
=e Zubehdr) P|.OSIZIE|.D 2, Yt ne
N 1|24V PP|1 n A n 3! )_}_ B
2dov pplz m [ an—||5e
slpe wpls VAN 51 e
1 1
- _ 4|NP NP |4 n / ¥ 6! ):_ NP
Puls-Befehl (|m SRR : )—:— INP
______ s Pulskonverter | } " ! !
| JM-08 ' 1 ' '
DC24V 1 Zubehdr) (N ' ! !
1 Yov (] (] : :
tommm 1|24v PP v v 7
H : )':_ AFB A-Phase-
2lov /PP 81 > /arg | Riickkopplungspuls
1 1
(| = 3|PP NP 95 }i_ BEB ] AT
—( 4|NP /NP 10 Riickkopplungspuls
1|24v PP i e
= 1 1
i 2lov PP 2h N8 ] o
u ; +m | )} /zFB | Ruckkopplungspuls
PP NP
—H : :
4INP /NP : :
Zahler-Einheit 13! !
(| = Lm | oV
= 14, )_I__ oV
Y‘; 3
ov Kabelklemme
“— Erdungskl D

(frihere Erdungsklasse 3: Erdungswiderstand < 100 Q)

Beschreibung der Pulsfolgen

Pulsfolge Eingangsklemme Vorwarts Ruckwarts

Impulsfolge vorwérts PP. /PP LT
%" Impulsfolge ruckwarts NP- /NP m
i Die Impulsfolgen fir vorwarts und riickwarts bestimmen die Drehrichtung des Motors fiir die entsprechenden Bewegungsrichtungen.
E Impulsfolge PP- /PP L] LIl
§ Vorzeichen NP- /NP tief [ hoch
é’ Steuerimpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.
é% Differenzpulse A/B PP-IPP m m

NP- /NP LPf IS
Die Differnzimpulse A/B (x4) mit 90° Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.

.—é Impulsfolge vorwérts PP. /PP _f_\_f_\_f_|
é” Impulsfolge rickwarts NP- /NP T_\_T_\_T_\_
2 Impulsfolge PP- /PP B O O g
§ Vorzeichen NP- /NP hoch tief
B e it Ly
8 Differenzpulse A/B NP INP m TL
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Technische Daten

Parameter Spezifikation
Motorleistung unter 400 W \ 400 W oder hoher
Anschlie3bare Achsen Achsen der RCS2-Baureihe / Einachsroboter / Linearmotoren
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse

Betriebsart Positionier-Typ / Pulstreiber-Typ
Anzahl der Positionen 512 (PEA-Spezifikation) / 768 (Feldbus-Spezifikation)
Speicher SCON-C: EEPROM / SCON-CA: FRAM (Permanent-Speicher)

E/A-Stecker

40-polig

Anzahl der E/A-Kontakte

16 Eingange / 16 Ausgénge

E/A-Spannungsversorgung

Extern bereitgestellte 24 VDC + 10%

Serielle Kommunikation

RS485 1 Kanal

Verbindungskabel zur Peripherie

CB-PAC-PI10 1]

Eingabemethode fiir Steuerimpulse

Differenziatreiber / offener Kollektor (Umwandlung der offenen Kollektorimpulse in Differenzimpulse mit Hilfe eines Impulskonverters) (Hinweis 1)

Maximale Eingangsimpulsfrequenz

Differenzialtreiber: 500.000 Punkte pro Sek. (SCON-CA: 2,5 Mio Punkte pro Sek.) / offener Kollektor (mit Impulskonverter): 200.000 Punkte pro Sek.

Positionserfassung

Inkrementaler Enkoder / absoluter Enkoder

Not-Aus-Funktion

vorhanden (eingebautes Relais)

Zwangslosen der elektromagnetischen Bremse

Bremsloseschalter EIN/AUS

Motorkabel

CB-XEU-MA ][] (20m max.)

Enkoderkabel

CB-XEU3-PA [T (20m max.)

Spannungsversorgung der Eingdnge

Einphasig 90~126,5 VAC+10%

Einphasig 180~253 VAC10% Einphasig 180~253 VAC+10%

Leistung

20W / 7AVA 30W/ 94VA 400W / 844VA
60W / 186VA 100W / 282VA 600W / 1212VA
150W / 376VA 200W / 469VA 750W / 1569VA

Dielektrische Spannungsfestigkeit

DC 500 V 100 MQ oder hdher

XYZ-Richtungen 10~57 Hz Einseitige Amplitude 0.035 mm (kontinuierlich), 0.075 mm (intermittierend)

Schwingungsfestigkeit 58~150 Hz 4.9 m/s? (kontinuierlich), 9.8 m/s? (intermittierend)
Umgebungstemperatur 0~40°C

Luftfeuchtigkeit 10~95% (nicht kondensierend)

Umgebungsbedingungen Keine aggressiven Gase

Schutzklasse 1P20

Gewicht Ca. 800 g (+25 g fur Absolutausfiihrung) Ca. 1,1kg
AuBenabmessungen 58 mm (W) x194 mm (H) x121 mm (D) 72 mm (W) x194 mm (H) x121 mm (D)

(Hinweis 1) Bei der Impulseingabe wird ein Differenztreiber mit hbherem Storschutz eingesetzt. Mit offenem Kollektor wird ein optionaler Impulskonverter (AK-04/IJM-08) zur Umwandlung der offenen
Kollektoimpulse in Differenzimpulse verwendet.
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Weniger als 400 W 400 W oder mehr
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Wenn die Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers eingesetzt ist.

Wenn die Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers eingesetzt ist.

Teilebezeichnung
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LED-Anzeigen

Diese LEDs informieren Uiber den Steuerungszustand.

Bezeich-
nung Farbe

PWR

Beschreibung

Diese LED leuchtet auf, wenn das System betriebsbereit ist (d.h., die CPU
arbeitet korrekt, nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet worden st).

SV Diese LED leuchtet auf, wenn der Servoantrieb eingeschaltet ist.
ALM Diese LED leuchtet, solange ein Alarm vorliegt.
EMG Diese LED leuchtet, solange Not-Aus aktiv ist.

Drehschalter fur Adresseinstellung

Mit diesem Schalter wird eine Adresse zur Erkennung
jeder einzelnen Steuerung festgelegt, wenn mehrere
Steuerungen verkniipft sind.

DIP-Schalter

Steuerungssystemschalter

Bezeich-

nung Beschreibung

Betriebsartenwahlschalter

1 AUS: Positioniersteuerung, EIN: Pulssteuerung
* Die Einstellung wird dann wirksam, wenn die

Spannungsversorgung wieder zugeschaltet ist.

Updateschalter (normal auf AUS)
2 AUS: Normale Betriebsart, EIN: Update

* Die Einstellung wird nach Zuschaltung der Spannungs-
versorgung oder nach Softwarereset wirksam.

E/A-Systemanschluss

Anschluss fur Not-Aus-Schalter usw.

Anschluss fuir Bremswiderstand

Anschluss fur das Widerstandsmodul, das den Verlust-
strom aufnimmt, der beim Verzdgern der Achse bis
zum Stopp entsteht.

E Anschluss Motorkabel
(kompatibel mit XSEL, ECON und RCS)
Anschluss des Achsmotorkabels

Anschluss fir Stromversorgung

AC Spannungsversorgung, geteilt in die Strom-
eingange fur Steuerung und Motor.

E Erdungsschraube

Schraube fir Schutzleiter. Diese Schraube muss
immer mit dem Erdleiter verbunden sein

1A1

E Spezieller Anschluss fiir Pulssteuerung

Anschluss zum Betrieb als Pulssteuerung. Bleibt frei,
wenn die Steuerung als Positioniersteuerung arbeitet.

PEA-Anschluss

Kabelanschluss, uber den die parallele Kommuni-
kation mit der SPS und Peripherie lauft.

Manuell/Automatik-Umschalter

Bezeich- ;
nung Beschreibung
MANU | Eingabe-Befehle werden nicht verarbeitet.

AUTO

* Der Not-Aus-Schalter am Handprogrammiergerat wird dann
wirksam, wenn das Kabel angeschlossen ist, unabhangig davon
ob der Schalter auf AUTO oder MANU steht. Achtung: Not-Aus
wird sofort ausgeldst, wenn das Handprogrammiergerat oder
das serielle Verbindungskabel abgezogen wird. Das ist normal
und kein Fehler.

Serieller Anschluss (RS485)

Anschluss fur das Handprogrammiergerat oder
PC-Verbindungskabel.

Eingabe-Befehle werden verarbeitet.

Bremsloseschalter

Schalter zum zwangsweisen Ldsen der elektromagnetischen
Achsbremse.

* Eine 24-VDC Spannungsversorgung zur Betatigung der
Bremse muss angeschlossen sein.

Anschluss Spannungsversorgung Bremse
Anschluss fir die 24-VDC Spannungsversorgung der
Bremse (nur erforderlich, wenn die Achse mit einer
Bremse ausgeristet ist.)

Enkoder-/Sensor-Anschluss
(kompatibel mit XSEL-P/Q)
Anschluss fur Enkoder-/Sensorkabel.

Anschluss fur Pufferbatterie

Anschluss fir Pufferbatterie des Absolutdatenspeicher
(nur erforderlich, wenn eine Achse mit Absolutenkoder
ausgerustet ist.)

Batterie-Halter flr Pufferbatterie

Batteriehalter, in den die Pufferbatterie des Absolut-
wertspeichers eingesetzt wird.

D4
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Optionen

B Handprogrammiergerate CON-PTA-C-ENG CON-T-ENG RCM-E-ENG

92.1
110.0

o

(1135) 151262 63

=0 {[H|

I Beschreibung  Handprogrammiergerét zur Eingabe von
Positionen, Testablaufen und Uberwachung.

(Touch-Panel-Hand-

I Modell CON-PTA-C-ENG programmiergerat)
CON-T-ENG  {oimiiergerso
RCM-E-ENG (Einfaches Daten-

180

1485

E
1T

eingabegerat) S B »
1 Konfigu- HINWEIS S -
ration Das RCM-E arbeitet ab Version 2.08 ISpezifikationen
oder héher mit RoboNet zusammen. Parameter CON-PTA-C-ENG CON-T-ENG RCM-E-ENG

T Dateneingabe . . o

Achsbewegung . . .
Ugé?gti?f‘ggﬁtceh'}_?éke“ Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: Max. 85% rel. Feuchtigkeit

Raumluft-Umgebungs-

bedingungen Keine korrosiven Gase. Vorzugsweise kein Staub.

‘ 5m

Schutzklasse 1P40 IP54 -
Gewicht ca. 570g ca. 400g ca. 4009
' Z\:vael:j;r ICON-T-ENG Tragri Kabellange 5m
Hs_nl alterung S?Fg_nlemen LED-Touch-Panel, | 20 Zeichen x 4 Zeilen | 16 Zeichen x 2 Zeilen
Display 16 Bit-Farben, auf einem auf einem
weilRes Hintergrundlicht LCD-Bildschirm LCD-Bildschirm

Konformitét CE CE -
Zur Hochleistungs-Steuerung SCON-CA passt nur das Handprogrammiergerét CON-PTA-C-ENG.

B PC-Software

I Beschreibhung  Softwareprogramm zur Eingabe von Positionsdaten und Steuerung von Testabléufen.
Es erleichtert wesentlich die Fehlersuche und bietet vielfaltige Funktionen, wie
Tippbetrieb, Feinverstellung, Schrittbetrieb und Dauerbetrieb.

Steuerungen
- I Modell RCM-101-MW-GER (mit RS232-Konverter und Kommunikationskabel)

! Konfiguration RS232-Konverter I,
- RCB-CV-MW
5m
6 «0— J* O O
0.3m

Kommunikationskabel
PC-Software (CD-Rom) CB-RCA-SIO050

1 Modell RCM-101-USB-GER (mit USB-Kabel, USB-Konverter und Kommunikationskabel)

I Konfiguration i |
USB-Konverter
m - RCB-CV-USB
3m 5m
‘ <+ [—- $D¢ [ {1-»

USB-Kabel Kommunikationskabel
PC-Software (CD-Rom) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050
B Bremswiderstandsmodul M Pufferbatterie des Absolutwertspeiche
1 Beschreibung Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors erzeugten Riickstrom in - - K B Beschreibung Die Batterie versorgt den Speicher der
Warme um. Bestimmen Sie anhand der Tabelle rechts die Gesamtausgangsleistung aller * Bei zwei erforderlichen Brems- Absolutdaten, wenn die Achse in Betrie
Achsen und Sie die erforderliche Anzahl an Bremswiderstanden. widerstandsmodulen ist REU-2
I Modell REU-2 (SCON/SSEL) und REU-1 einzusetzen I Modell AB-5
et o (siehe Seite 590).
I Spezifikation
Gewicht 0.9kg

eingebauter Regenerativwiderstand | 2200 80W

Anschlusskabel Steuerung
(im Lieferumfang enthalten) CB-SC-REU010 (SSEL)

I AuBenabmessungen
g5 34

1 Erforderliche Anzahl an Widerstinden B nur RCS2-RA13R: Erf. Anz. Widersténde

Stiick Horizontal Vertikal Einbaulage | Steigung 2.5 | Steigung 1.25
0 ~200W ~100W Horizontal 1 0
1 ~400W ~400W Vertikal 1 1
2 ~750W ~750W

* Die erforderliche Anzahl an Bremswiderstandsmodulen kann je nach den Einsatzbedingungen
groBer als der oben angegebene Wert sein.
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Bei Bedarf an Ersatzkabeln fir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die weiter unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.
Motorkabel / EU-Motor-Roboterkabel

* fiziert die Kabella L). La bi
Modell CB-RCC-MA [ JJ/CB-XEU-MA[ 1] e ey s naen bis
L

Bei sich bewegendem Kabel:
a8 17 *Béegeradlusrz 50 mm Ouerschnm\Fa)e\ Signal \ Nr. Nr. \ Signal \Fanbe\Ouerschnm
‘ﬁ« insatz mit Kabelkette Grin| PE 1 1 V] Rot
) § verlangt ein Roboterkabel 20.75 Rot U 2 > vV |Weiss QO.V75
o EE%D 2 weiss] V[ 3 3 | W [Schward(gecrimpy)
= 4 Schwa W | 4 4 | PE |Grin

(Vorderansicht)

Steuerungsseitig (Abb.: Motor-Roboterkabel CB-XEU-MA O, Achsenseitig
hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker)

Enkoderkabel / EU-Enkoder-Roboterkabel
Modell CB-RCS2-PA[ |[ [ ]/CB-XEU3-PA[ | |[ ] 3t B mogic Barpia gm0 - sm

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel

[ol.
ShikEEas

‘ (41 5|
s = H
- — AWG26 = =
~ @ (geldtet) — = )
| D\ |z I o 5 W] L
o 16 e e 0 0 Sk
/o - au/Rot
® = OuangeNess]|_Z+ = T OrangeWeis|
(Vorderansicht) GrinWelss]_2- = T iy me2s
. S|
Steuerungsseitig Achsenseitig ] Orange
BAT+ SE‘;\\TSFZ
g o
(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-XEU3-PA [, hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) ]

\_Abschirmung

Modell CB-RCS2-PLAI]J/CB-XEU2-PLALT ] D
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel

@n L Grenzschalterseitig U
L
]
as)
- Il
@ Il
{ D\ 77 il
® L
(Vorderansicht) =
Steuerungsseitig Achsenseitig J
L
S S ]
. | o 5 | i _Versi i R (GSChimung vird ai ADGecking e Schel gekert -
(Abb.: Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU2-PLA (][], hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) Avschirmung T Wm‘;ﬂ T :ha“se L

E/A-Flachkabel

Moce CB-PAC-PIOIT] e el e
L

HIF6-— 40D — 1.27R

Querschnitt

1A | 24V 1B |AUSO| Braun-3
2A | 2av 28 |AUS1| Rot-3
[3A | — | 38 [AUS2 | Orange-3
A — 48 |AUS3| Gelb-3
[ 5A | EINO 58 |AUs4| Grin-3
5 6A | EIN1 [ 68 [AUS5]| Blau-3
Keln Stecker 8 [7A | EIN2 78 | AUS6 | Violett-3
= [ 8A | EIN3 88 |AUS7[ Grau-3
s [ 9A | EIN4 | Weiss-1 [ 98 [AUS8| Weiss-3

g | 10A | EIN5 [Schwarz-1]| Fl [ 108 | AUS9 |Schwarz-3] Fl ®

8 [ 11A | EIN6 | Braun-2 | (p! iR) | [ 118 [AUS10] Braun-4 | (f ikt)

2 [ 12A | EIN7 | Rot-2 AWG28 128 |AUS11| Rot-4 AWG28

s 13A [ EIN8 | Orange-2 | 138 |AUS12| Orange-4
14A | EIN9 | Gelb-2 14 |AUS13| Gelb-4
Kein Stecker ® Flachbandkabel-Stecker 154 [EIN10| Grin-2 158 |AUS14] Grin-4
= HIF6 — 40D — 1.27R (Hirose) 16A [EIN11| Blau-2 168 |AUS15| Blau-4
— 17A |EIN12 | Violett-2 178 | — | Violett-4
18A |EIN13| Grau-2 88| — Grau-4
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 19A [EIN14| Weiss-2 198 | OV | Weiss-4
20A | EIN15 |Schwarz-2 208 | ov_[Schwarz-4]

SCON-Kabel fiir Pulsfolgesteuerung
* ifiziert die Kabell& L). L& bi
Modell CB-SC-PIOSL L[] Bt S mpiah, Saepion ge0 - e

schnitt | Farbe | N
Schwarz A @ Sehvarz | Unused | 1 —f—)
Weiss / Schwarz We‘si%m‘“ Urgjged %
Rot (]
L Weiss / Rot W%ﬁ’:‘“ lﬁg g
Griin (@]
. . Weiss/Grin] /NP | 6
Jo k a1 G ) 20.2 [ b | AFB |7
Weiss/Gelo (gelotet) Tessieeh| /AFB | 8
Kein Stecker ‘ D EIBSS el B b | BFB | 9]
We\ssr?u;raun WeissBrau| /BFB |10
® E Blau ZFB |1
e | By @) WaissBa| /ZFB |1
Weiss / Blau B GND |1
Stecker: 10114—300PE (Sumitomo3w) 5% @) _ [Wessb| GND 12
Mantel: 10314—52F0—008 (Sumitomo 3M) w Abschimung wird mites Schel am Kabe befesfit————

1A1
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Programmierbare Steuerung
fur RCS2-Baureihe

Typen
Mit der Programmsteuerung kdnnen Achsen der RCS2-Baureihe betrieben werden. Die Steuerung vereint mehrere Funktionen.
Typ CS
Betriebsart Programm-Modus ‘ Positionier-Modus

AuRenansicht

Sowohl die Achsen als auch die Kommunikation mit der Peripherie
Beschreibung kénnen von einer_ Steue(u_ng betriel_)en werden. Bei zwei ange- }
schlossenen Achsen sind Kreisinterpolation und Bahnsteuerung méglich.

Bis zu 20.000 Positionen sind programmierbar. Schubbetrieb und
Teaching kénnen ebenfalls realisiert werden.

Anzahl der Positionen 20.000

* Bei einer Achse braucht das mit (Achse 2) gekennzeichnete Feld nicht spezifiziert zu werden.

SSEL-C€S— | J[ JL FOL JL JL J)= = |

Serie Typ Ané:ﬂle?%&sscehllos- (Achse 1) (Achse 2) E/A-Typ E/A-Kabellange ?,E?:;gﬂ%g
Motortyp Enkodertyp Option Motortyp Enkodertyp Option

i

Einphasig 115 VAC
Einphasig 230 VAC

Inkremental

(6:Sh Standard-Typ

Absolut

Creep-Sensor

Boost-Funktion

Referenzpunktsensor
(schnelles Homing)

Master-Achse

Bremse Kein Kabel

Creep-Sensor

Boost-Funktion

Referenzpunktsensor
(schnelles Homing)

Slave-Achse

1-Achsausfiihrung

2-Achsenausfiihrung Inkremental

Absolut

iIZAN 12-W Servomotor [iks{oM150-W Servomotor iR 12-W Servomotor [ks{ONI150-W Servomotor

VA0B 20-W Servomotor {0Jell 200-W Servomotor VIO 20-W Servomotor p40lell 200-W Servomotor NPN

&101p] RCS2 30-W Servomotor [&18J0N 300-W Servomotor kL61)| RCS2 30-W Servomotor 8]0l 300-W Servomotor PNP (Standard)
L1024 RS 30-W Servomotor [EI6[oN 400-W Servomotor KR RS 30-W Servomotor [EX6JN 400-W Servomotor DeviceNet

(5{0M8 60-W Servomotor [(S10Jell 600-W Servomotor (SJOM 60-W Servomotor 600-W Servomotor CC-ITink

(o[l 100-W Servomotor &S0l 750-W Servomotor iKeJoll 100-W Servomotor JE&S{eMl 750-W Servomotor Profibus

Servomotor

(230 VAC)
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Systemkonfiguration

Handprogrammiergerat (siehe Seite 585)
Modelle: SEL-T/TD
(Option)

SPS

E/A-Flachkabel

Modell CB-PAC-PI0020

(mit der Steuerung geliefert) 2m
Angaben zum Ersatzkabel

siehe Seite 586.

Bremswiderstand

(siehe Seite 585) Panel

Modell: REU-2 (siehe Seite 585)
(Option) Modell: PU-1

nAn

0.2 m 1m
Kabel fir Bremswiderstand
RS232C-Kabel Adapterkabel M X
odell: CB-SC-REU010>
Modell: CB-ST-EIMWO050-EB 5m (siehe Seite 586) — | (mit dem Bremswiderstands-
(Geliefert mit der Modell:CB-SEL-SJS002 modul geliefert)
PC-Software 1A-101-X-MW) (Option)
im 3m
USB-Kabel (siehe Seite 580)
?g:glfel::e?tBrﬁiEL-USBom —i Netz- Einphasig 115 VAC
1 I anschlu  Einphasig 230 VAC

PC-Software 1A-101-X-USBS)

* Fir die Stromversorgung ist immer
ein Enstorfilter zu verwenden.

Stutzbatterie des Systemspeichers (siehe Seite 585)

Empfehlung:

MC1220 (bei 115 VAC) (Hersteller: TDK-Lambda)
MC1210 (bei 230 VAC) (Hersteller: TDK-Lambda)
(erhaltlich bei IAl, bitte fir Details anfragen)

PC-Software (siehe Seite 585)
Modell: IA-101-X-MW (mit RS232-Kabel)
Modell: 1A-101-X-USBS (mit USB-Kabel) / e

Modell: AB-5-CS (mit Gehause)

© tion)A*?E (nur Batterie) Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers
P (siehe Seite 585)
*1 Die Stiitzbatterie des Systemspeichers ist eine ~ Modell: AB-5
Option, die dann erforderlich ist, wenn Daten, (Geliefert mit dem Absolutsteuerungs-Typ)

Makros, Variablen etc. nach Abschalten der
Stromversorgung erhalten bleiben sollen.

Motorkabel

<Modell CB-XEU-MA[I[[0>

= N | Standard 1m/3m/5m
L l % D Angaben zum Ersatzkabel siehe Seite 586.
. E Enkoderkabel
Achse der RCS2-Baureihe Modell CBXEUZ-PACILIL >

Standard 1m/3m/5m
Angaben zum Ersatzkabel siehe Seite 586.

1A1
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S S E L Steuerung

E/A Spezifikationen

B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausgénge

M Eingangsseitig Spezifikation externer Eingénge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | DC24V +10% Lastspannung | DC24V
Eingangsstrom | 7mA/Schaltung Max. Laststrom| 100 mA/Kontakt 400 mA/8 Kontakte
EIN/AUS-Spannung EIN-Spannung ... (Min.) NPN:DC16V/PNP:DC8V Kriechstrom Max. 0.1 mA/Kontakt
AUS-Spannung ... (Max.) NPN:DC5V/PNP:DC19V Trennung Optokoppler
Trennung Optokoppler
NPN NPN
P24V P24
...... L O roemremrmannaneoy
Externe Z Interne Jeder Ausgang  Zuladung :
Spannungs- _!_ Schaltung Interne F_ i
— . (S g —— )----- X - 1 Externe
versoigzt‘ltns i Eingangsklemme L Schaltung / N \ @ i Spannungs-
s 5 :i n = versorgung
~—- —< ).............-......' +24V
Jeder Eingang R=3.3kQ N
PNP PNP
N
o= o P24V
Externe E Y Interne Interne T - -------- Externe
Spannungs- L RERE 7 / Schaltung Schaltung /%\\ | O Zuladung i Spannungs-
Versorgung ~T- Eingangsklemme — 1 : N T versorgung
+24V | . T @ e
o v Jeder Ausgang :
Jeder Eingang A :
(N) ....................

Erléduterung der E/A-Funktionen

Die Steuerung SSEL erlaubt die Wahl zwischen "Programmbetrieb”, wobei die Achse von einem in die Steuerung
eingegebenen Programm betrieben wird, oder "Positionierbetrieb”, in dem die Achse, gesteuert durch E/A-Signale
von der Leitsteuerung, zur vorgegebenen Position fahrt.

Im Positionierbetrieb stehen die finf folgenden Eingangsbhelegungsschemata fiir unterschiedliche Einsatzfélle zur

Verfugung.

B Funktionen der einzelnen Steuerungstypen

Betriebsart

Eigenschaften

Programm-Modus

Vielfaltige Steuerungsfunktionen, darunter lineare/Kreisinterpolation, Bahnsteuerung als ideale Voraussetzung fir
Beschichtungsarbeiten, Palettierung etc., kénnen mit der Super SEL-Sprache programmiert werden. Komplexe
Steuerablaufe werden mit Hilfe einfacher Befehle programmiert. Periferie kann einbezogen werden.

Standardbetriebsart

Grundbetriebsart, in der eine Positionsnummer und ein Startfunktion eingegeben werden, um den Arbeitsablauf zu
starten. Schubbetrieb und lineare Interpolation zwischen 2 Achsen sind ebenfalls méglich.

Produktbezogene
Umschaltung

Vielféltige Arbeitsablaufe nach dem gleichen Muster, aber mit geringfiigig abweichenden Lochpositionen, kénnen mit
Bewegungsbefehlen zu denselben Positionsnummern durch unkompliziertes Umschalten auf eine Produkttypnum-
mer realisiert werden.

Unabhangiger

Positionier-M
ositionier-Modus 2-Achsbetrieb

Bei der 2-Achssteuerung kann jede Achse unabhangig gesteuert und betrieben werden.

Teaching

Der Schlitten (die Schubstange) kann tber ein externes Signal verfahren werden. Die angefahrene Position wird
dann in Form von Positionsdaten gespeichert.

DS-S-C1
Kompatibilitat

Wenn bisher mit der Steuerung DS-S-C1 gearbeitet wurde, kann diese Steuerung durch die PSEL ohne Anderung
des Leitprogramms ersetzt werden. * Dieser Modus garantiert jedoch keine Achskompatibilitat.
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Erlauterung der E/A-Funktionen

Programmbetrieb

Pin-Nummer| Klasse | E/A-Nummer|| Programm-Modus Funktion | AnschluBplan (NPN)*
1A P24 24-V Spannungsversorgung|| Anschluss 24 V
1B 016 Auswahl Programm Nr. 1 —e— o —————
2A 017 Auswahl Programm Nr. 2 L e e —e
28] 015 auswah[GrogrammiNEt Diese Eingange dienen zur Auswahl des zu startenden Programms. S —
3A 019 Auswahl Programm Nr. 8 || (gcp-Eingange tiber die Eingange 016 bis 022) e o—9
3B 020 Auswahl Programm Nr. 10 F—eo———9¢
4A 021 Auswahl Programm Nr. 20 e o—9
4B 022 Auswahl Programm Nr. 40 F—eo———9¢
5A 023 CPU Reset Mit diesem Eingang wird das System zuri auf den gleichen Zustand wie nach Wiederei der oo —o
5B 000 Start Dieser Eingang startet das uber die Nr. 016 bis 022 ausgewahlte Programm. —e o —o
6A 001 Universeller Eingang - oo —o
6B 002 Universeller Eingang e @
7A ) 003 Universeller Eingang e o —9

Eingang 5 5

7B 004 Universeller Eingang e @
8A 005 Universeller Eingang e @
8B 006 Universeller Eingang ——e— o ————9¢
9A 007 Universeller Eingang e o—9
9B 008 Universeller Eingang Diese Eingange konnen in der Steuerung verarbeitet werden. e o— o
10A 009 Universeller Eingang e o—9
10B 010 Universeller Eingang F—eo———9
11A 011 Universeller Eingang e o —9
11B 012 Universeller Eingang e @
12A 013 Universeller Eingang I e e
12B 014 Universeller Eingang e @
13A 015 Universeller Eingang e e
13B 300 Alarm Dieser Ausgang wird bei Auftreten eines Alarms ausgegeben (Kontakt B) —&5’1
14A 301 Betriebsbereitschaft Dieser Ausgang wird ben, wenn die Steuerung korrekt wurde und sich im betri iten Zustand befindet. FR'}
14B 302 Universeller Ausgang —55._5
15A Ausgang 303 Un?verseller Ausgang Fagert
158 S04 Unfverseller AlSgang Diese Ausgange konnen iiber Programmbefehle beliebig EIN-/AUSgeschaltet werden. _55’1' N
16A 305 Universeller Ausgang
16B 306 Universeller Ausgang L eV
17A 307 Universeller Ausgang ER'E
178 N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0 V/

ov 24
Steuerungen
Positioniersteuerung, Standardbetriebsart
NuFr,rl::r-ler Klasse Nﬂﬁr_\er POSIgTQﬁ;:/cIJOdUS Funktion AnschiuRplan (NPN)*
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24 V
1B 016 Positionseingang 10 F——o—"0%
2A 017 Positionseingang 11 Die Eingénge 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt. I e—e @
2B 018 Positionseingang 12 Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarkodes dargestellt werden. — o o—— ¢
3A 019 Positionseingang 13 e o—9
3B 020 - = F—eo———9¢
4A 021 - - I e—e @
4B 022 - = F—eo———9¢
5A 023 Fehlerreset Dieser Eingang dient zum Zuriicksetzen nich i Fehler. (Zum Rilcksetzen emsthatter Fehler muss d Wigder neu ings werden) o o—¢
5B 000 Start Dieser Eingang l6st das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. I e~ @
6A 001 Referenzfahrt Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt ein. e e
6B 002 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. —eo o ——— 9
7A Eingang 003 Schieben (Push) Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. e e
7B 004 Pause Wenn diese Enginge auf AUS gesetzwi, wavend ie Achse veratstopptde Achse. W s Er IN geschaef v, et Achse weter,bis der i o [—e o— o
8A 005 Loschen (Clear) Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, wanrend die Achse verfar, stoppt die Achse und der aktuelle Arbeitsschritt wird geloscht, [————@— @——=@
8B 006 Interpolation EIN Bei einer 2-A guration kann mit der Akivierung dieses Eingangs die Achse mit linearer Interpolation gefahren werden. [——&—— &———9
9A 007 Positionseingang 1 e o—9
9B 008 Positionseingang 2 F—e—o———9¢
10A 009 Positionseingang 3 e o—9
108 010 Positionseingang 4 Die Eingange 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt. —eoo—9¢
11A 011 Positionseingang 5 Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Bindrkodes dargestellt werden. I e o —9
11B 012 Positionseingang 6 ——e o ———9¢
12A 013 Positionseingang 7 I e e
12B 014 Positionseingang 8 e @
13A 015 Positionseingang 9 e e
13B 300 Alarm Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). —&5’_“-‘
14A 301 Betriebsbereitschaft Dieser Ausgang wird ben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in betri item Zustand befindet. ER'}
14B 302 Position erreicht Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. —&5‘1
15A Ausgang 303 Referenzpunktfahren beendet | Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. ER?
15B 304 Ausgang Servo EIN Dieser Ausgang wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. —55’1
16A 305 Schubbewegung Dieser Ausgang wird bei Beendigung des Schubbetriebs ausgegeben. Fag 7
16B 306 Fehler f i pei Dieser Ausgang wird ben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie des peichers (auf die gesunken ist. —55‘1‘-
17A 307 Fehler f i i Dieser Ausgang wird wenn die Spannung der Stitzbatterie des ichers (auf die gesunken ist. E‘R"é
17B N 0 V- Jsversorgung || Anschluss 0 V
Servomotor
*Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im S-SEL-Betriebshandbuch. ov 24 (230VAC)
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Steuerungen

SSEL

S S E L Steuerung

Erlauterung der E/A-Funktionen

Positioniersteuerung, Betriebsart produktbezogene Umschaltung

Positionier-Modus,

SSEL

Pin-Nummer| Klasse |E/A-Nummer|| produktbezogene Funktion | AnschluB3plan (NPN)*
Umschaltung
1A P24 24-\/ Spannungsversorgung|| Anschluss 24 V
1B 016 Pos.-Eingang Produkttyp 10 —e— o—
2A 017 Pos.-Eingang Produkttyp 11 || Die Eingénge 007 bis 022 werden je nach Produkttyp zur Bestimmung einer ——————— o o———4
28 QLD Pos.-E!ngang A iF2 ﬁféﬂi)ﬂ?ﬁ\g [I;droF:er?l?tl:;;;%ﬁm:nn;%e\:\/\gggs Tﬁzr Parametereinstellungen e
3A 019 Pos.-Eingang Produkttyp 13 || zugewiesen. ——————eo——4¢
3B 020 Pos.-Eingang Produkttyp 14 || Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Bindrkodes dargestellt —e— e——4¢
4A 021 Pos.-Eingang Produkttyp 15 || Werden. F——— ¢ o——¢
4B 022 Pos.-Eingang Produkttyp 16 e & — ¢
5A 023 Fehlerreset Dieser Engang dient2um Zurcksetzen iht Fefler. hfler Fehlr muss d Wieder neu eing verden,) ® *——
5B 000 Start Dieser Eingang |8st das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. —eo o —— 4
6A 001 Referenzfahrt Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt ein. e e e
6B 002 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. e e
7A Eingang 003 Schieben (Push) Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. & o—4
7B 004 Pause Wendiser Engangf AUS gz, waven i Achs veat, st i Achse. Won derEingang weeraf ENgechaevi e de A el —e— o ————9¢
8A 005 Loschen (Clear) Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, wahrend die Achse verfahr, stoppt die Achse und der aktuelle ittwird geloscht. L e )
8B 006 Interpolation EIN Bei einer 2-Achskonfiguration kann mit der Aktivierung dieses Eingangs die Achse mit linearer on gefafren werden, ——@— @——————————4
9A 007 Pos.-Eingang Produkttyp 1 e o —4¢
9B 008 Pos.-Eingang Produkttyp 2 —e o——
10A 009 Pos.-Eingang Produkttyp 3 D_ie Eing;'\nge 007 bis 022 werden je nach Produkttyp zur Bestmmungeiner | — o — ¢ 4
1013 010 Pos.-Eingang Produkttyp 4 éféﬁ?ﬂll;ozsng ggﬁﬂ?ﬁ?ﬁ%ﬁ?ﬁv\ﬂgﬂdﬂ} Parametereinstellungen e ———
11A 011 Pos.-Eingang Produkttyp 5 || zugewiesen. @& o —¢
11B 012 Pos.-Eingang Produkttyp 6 || Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarkodes dargestellt e o—— ¢
12A 013 Pos.-Eingang Produkityp 7 werden. @& o —¢
12B 014 Pos.-Eingang Produkttyp 8 —eo o ——4¢
13A 015 Pos.-Eingang Produkttyp 9 F——————e o——
13B 300 Alarm Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). E‘H'*.
14A 301 Betriebsbereitschaft Dieser Ausgang wird wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in b Zustand befindet fage!
14B 302 Position erreicht Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist.| E‘H'*.
15A Ausgang 303 Referenzpunktfahren beendet | Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. {R'_é
15B 304 Ausgang Servo EIN Dieser Ausgang wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. ¢ s
16A 305 Schubbewegung Dieser Ausgang wird bei Beendigung des Schubbetriebs ausgegeben. ER"é
16B 306 Fehler F i Dieser Ausgang wird ben, wenn die Spannung der Pufferbatterie des Systemspeichers (auf die gesunken st Fag e
17A 307 Fehler P D Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Pufferbatterie des (auf die: gesunkenis ER"é
17B N 0-V Spannungsversorgung || Anschluss Q V
oV 24
Positioniersteuerung, 2 unabhangige Achsen
Positionier-Modus,
Pin-Nummer| Klasse |E/A-Nummer|| produktbezogene Funktion Anschluf3plan (NPN)*
Umschaltung
1A P24 24-V Spannungsversorgung || Anschluss 24V
1B 016 Positionseingang 10 —e— o—
2A 017 Positionseingang 11 Die Eingange 010 bis 022 werden zur Bestimmung einer Zielpositions- & o—¢
23 018 PosHtfonse!ngang 12 glél;m)irsﬁiw;gﬁtﬂjr Achse 1 und Achse 2 werden tiber Parameter- 0
3A 019 Positionseingang 13 einstellungen zugewiesen. e e e
3B 020 Positionseingang 14 Die Nummern kénnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarkodes dargestellt |——e— &———4
4A 021 Positionseingang 15 || erden e o—4¢
4B 022 Positionseingang 16 e
5A 023 Fehlerreset Digser Engang dnt zum i iegender Feflr,(Zum Rick shaferFefler muss o I em——— e S
5B 000 Start 1 Dieser Eingang |6st die Bewegung der Achse 1 zur vorgegebenen Position aus. —eo———4¢
6A 001 Referenzfahrt 1 Dieser Eingang leitet die Referenzfahrt der Achse 1 ein. e o —4
6B 002 Servo EIN 1 Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb der Achse 1 EIN/AUS. —eo———
7A Eingang 003 Pause 1 Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb der Achse 1. & o—4
7B 004 Loschen (Clear) 1 Dieser Eingang l6scht die Bewegung der Achse 1. e e
8A 005 Start 2 Dieser Eingang |0st die Bewegung der Achse 2 zur vorgegebenen Position aus. e o —4
8B 006 Referenzfahrt 2 Dieser Eingang leitet die Referenzfahrt der Achse 2 ein. e e
9A 007 Servo EIN 2 Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb der Achse 2 EIN/AUS. e e e
9B 008 Pause 2 Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb der Achse 2. i
10A 009 Loschen (Clear) 2 Dieser Eingang loscht die Bewegung der Achse 2. @& o —¢
3 L0 POSftfonsefngang L Die Eingénge 010 bis 022 werden zur Bestimmung einer Zielpositions- o
11A 011 Positionseingang 2 nummer verwendet. e @ ¢
11B 012 Positionseingang 3 Positionsnummern fiir Achse 1 und Achse 2 werden tber Parameter- i
12A 013 Positionseingang 4 einstellungen zugewiesen. ) . & o —¢
— - Die Nummern konnen entweder als BCD-Ziffer oder Binérkodes dargestellt
12B 014 Positionseingang 5 werden. e e
13A 015 Positionseingang 6 ey S—
13B 300 Alarm Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). E‘Ph‘.
14A 301 Betriebsbereitschaft Dieser Ausgang wird , wenn die Steverung korrekt wurde und sich in Zustand befindet. Fagrt
14B 302 Position erreicht 1 Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 1 die vorgegebene Position erreicht hat. E‘H‘é
15A 303 Referenzpunktfahren beendet 1| Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 1 die Referenzfahrt beendet hat. JR@
15B Ausgang 304 Ausgang Servo EIN 2 || Dieser Ausgang wird gesetzt, solange der Servoantrieb der Achse 1 aktiv ist. {R'_é
16A 305 Position erreicht 2 Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 2 die vorgegebene Position erreicht hat. é_R'_é
16B 306 Referenzpunktfahren beendet 2| Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 2 die Referenzfahrt beendet hat. Fag e
17A 307 Ausgang Servo EIN 2 | Dieser Ausgang wird gesetzt, solange der Servoantrieb der Achse 2 aktiv ist. FR'?
17B N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0 V
*Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im S-SEL-Betriebshandbuch. o 24



S S E L Steuerung

Positioniersteuerung, Teaching

Positionier-Modus,
Pin-Nummer| Klasse |E/A-Nummer| produktbezogene Funktion | Anschluf3plan (NPN)*
Umschaltung
1A P24 24-V-Spannungsversorgung|| Anschluss 24 V
1B 016 Achse 1 JOG- Solange dieser Eingang anliegt, fahrt die Achse 1 in negativer Richtung. e o———
2A 017 Achse 2 JOG+ Solange dieser Eingang anliegt, féhrt die Achse 2 in positiver Richtung. F—e—o—9¢
2B 018 Achse 2 JOG- Solange dieser Eingang anliegt, fahrt die Achse 2 in negativer Richtung. —eo o ——— 9
3A 019 Feinsteuerung (0.01 mm) || L _ . . F—9—o—9¢
3B 020 Feinsteuerung (0.1 mm) Diese Eingénge Q|en§n zur Steuerung einer Fe!.nverst_ellung. ) | o—o 4
(Der Verfahrweg ist die Summe der Werte, die Uber die Nr. 019 bis 022
4A 021 Feinsteuerung (0.5 mm) || eingegeben wurden.) F——9—o—9¢
4B 022 Feinsteuerung (1 mm) —eo—o— 9
5A 023 Fehlerreset Dieser Engang dent zum Zurick Fetlr.(Zum Ricksetzen emstaftr Fehler muss d Vieger W) [———@ —@
5B 000 Start Dieser Eingang I6st das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. —e o — e
6A 001 Servo EIN Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. ———————e@ o —9
6B 002 Pause Wemn ese Engang auf AUS gsetztwir,wevend de Achse e, Sopp e Achs. e e Egang wiedr au I geschaet i, i e Ache s i e e e
7A : 003 Positionseingang 1 o o&—+o
Eingang — -
7B 004 Positionseingang 2 e e e
8A 005 Positionseingang 3 o o&—+o
8B 006 Positionseingang 4 o X . e &—@
— " Die Eingange 003 bis 013 werden je nach Produktgruppe zur Vorgabe der
9A 007 Positionseingang 5 || zje|nositions- und Positionsnummern belegt, unter denen die aktuelle % *—¢
9B 008 Positionseingang 6 || Position eingegeben wird. —e o—————¢
10A 009 Positionseingang 7 F——9—o—9¢
10B 010 Positionseingang 8 —eo—o——— 9
11A 011 Positionseingang 9 Wenn im Teachingmodus Eingang 014 auf EIN gesetzt ist, wird F———9& o —9¢
o2 [ Postonseingeng 10 || | e Atele Wertunter de progarirn Postersrunner | oo 4
12A 013 Positionseingang 11 ® *—o
12B 014 Teachingmodus e e e
13A 015 Achse 1 JOG+ Solange dieser Eingang anliegt, fahrt die Achse 1 in positiver Richtung. o o
13B 300 Alarm Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B). -"‘_R._é
14A 301 Betriebsbereitschaft Dieser Ausgang wird ben, wenn die Steuerung korrekt wurde und sich in betri item Zustand befindet - )-e
14B 302 Position erreicht Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. m
15A 303 Referenzpunktfahren beendet || Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. - )-e
15B Ausgang 304 Ausgang Servo EIN Dieser Ausgang wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. fage!
16A 305 - - oo
16B 306 Fehler F i i Dieser Ausgang wird ben, wenn die Spannung der Stitzbatterie des peichers (auf die gesunken ist. Fage!
17A 307 Fehler Py pei Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stiitzbatterie des ichers (auf die gesunkenist. 2Oz
17B N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0 V
ov. 24 Steuerungen
Positioniersteuerung, DS-S-C1-Kompatibilitat
W | asse | S, || PostomerModus, Funkiion AnschluBplan (NPN)*
1A P24 24-V-Spannungsversorgung|| Anschluss 24 V
1B 016 Position Nr.1000 (Wie bei Nr. 004 bis 015) e e
2A 017 Position Nr.2000 - e e e e
2B 018 Position Nr.4000 - —eo o ——— 9
3A 019 Position Nr.8000 - e e e e
3B 020 Position Nr.10000 - —eo o —9¢
4A 021 Position Nr.20000 - & o—9¢
4B 022 NC (*1) - —eo—o—————9¢
5A 023 CPU Reset Dieser Eingang dient zum Rilcksetzen des Systems, um die gleichen Bedingungen wie nach der heuselen, —————@—— @——
5B 000 Start Dieser Eingang |st das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. —e o — 9
6A Eingang 001 Halt (Pause) Wen deser Engang hem Verehre der Achse uf AUS gzt i, stopptdie Achse. Wenn derEingang weder auf EI geschatet i, Ut e Achse den Arelsshrtau Ene, & —9¢
6B 002 Loschen (Clear) Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, wahrend die Achse verfahri stoppt die Achse und der akiuelle Arbeitsschrit wird gefoscht. e e e
7A 003 Interpolation EIN Bei einer 2-Achskonfiguration kann mit der Aktvierung dieses Eingangs die Achse mit Iinearer Interpolation gefafren werden, |————@— @&——@
7B 004 Position Nr. 1 l — o o —— o
8A 005 Position Nr. 2 I e o — o
8B 006 Position Nr. 4 - o eo— ¢
9A 007 Position Nr. 8 I e o —o
9B 008 Position Nr. 10 I o o— ¢
10A 009 Position Nr. 20 Die Eingénge 004 bis 016 werden zur Programmierung einer Zielpositions- — s
nummer belegt.
108 010 Position Nr. 40 Die Nummern kinnen entweder als BCD-Ziffer oder Binarkodes dargestellt [—— ¢ &——————@
11A 011 Position Nr. 80 werden. L e e ¢
11B 012 Position Nr. 100 —eo—o
12A 013 Position Nr. 200 " S
12B 014 Position Nr. 400 I o o——— ¢
13A 015 Position Nr. 800 L e
13B 300 Alarm Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt A). —;5’3
14A 301 Betriebsbereitschaft Dieser Ausgang wird ben, wenn die Steuerung korrekt wurde und sich in betr item Zustand befinde. E‘H}
14B 302 Position erreicht Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. —55.1
15A 303 - - gﬁj‘.
e | AUseand 304 = _ L&
16A 305 - - e
16B 306 Fehler F ie Sy i Dieser Ausgang wird ben, wenn die Spannung der Stiltzbatterie de ichers (auf die Wamschwelle) gesunken ist. _@’2
17A 307 Fehler f ie Al Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stiltzbatterie des ichers (auf die qesunken ist. {Rh‘-
17B N 0 V-Spannungsversorgung || Anschluss 0 V/ Servomotor
(*1) Dieser Eingang muss auf AUS gesetzt sein und immer abgeschaltet bleiben. W (230 VAC)

*Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im S-SEL-Betriebshandbuch.
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SSEL

S S E L Steuerung

Technische Daten

Parameter Spezifikation
Anschlie3bare Achsen Achsen der RCS2-Baureihe / Einachsroboter / Linearmotoren
Spannungsversorgung der Eingénge Einphasig 100~115 VAC + 10% \ Einphasig 200~230 VAC + 10%
- Kapazitat 1660 VA max. (400 W, 2 Achsbetrieb)
@ Dielektrische Spannungsfestigkeit 500 VDC, 10MQ oder mehr
m Durchschlagsfestigkeit 500 VAC, 1 Minute
Stromspitze Steuerung 15 A max. / Motor 37,5 A max. Steuerung 30 A max. / Motor 75 A max.
) . XYZ-Richtungen 10-57 Hz Einseitige Amplitude: 0,035 mm (kontinuierlich), 0,075 (intermittierend
Schwingungsfestigkeit 58-150 Hz 4,9 i (kor?tinuierlich), 9.8 m/g2 (intermittier)end) ( )
Anzahl steuerbarer Achsen 1 Achse / 2 Achsen
=) Max. Leistungsaufnahme der angeschlossenen Achsen 400 W \ 800 W
> Positionserfassung Inkrementaler Enkoder / absoluter Enkoder
% Geschwindigkeitseinstellung Ab 1 mm/s. Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.
) Beschleunigungseinstellung Ab 0,01 G. Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.
Betriebsart Programmbetrieb / Positionierbetrieb (umschaltbar)
Programmiersprache Super SEL-Sprache
2 Programmanzahl 128
E Anzahl der Programmschritte 9999
g Anzahl der Multi-tasking-Programme 8
g Anzahl der Positionen 20000
<] Datenspeicher Flash ROM (Pufferbatterie des Systemspeichers als Option)
& Dateneingabe Handprogrammiergerat oder PC-Software
Anzahl der E/A-Kontakte 24 Eingénge / 8 Ausgange (zwischen NPN oder PNP wahlbar)
5 E/A-Spannungsversorgung Extern bereitgestellte 24 VDC + 10%
Eﬁ E/A-Kabel CB-DS-PIOOOO(mit der Steuerung geliefert)
€ | Serielle Kommunikation RS232C (D-sub-Schmalstecker) / USB-Stecker
E Feldbus ProfiBus, DeviceNet , CC-Link
N Motorkabel CB-XEU-MAOOO (20 m max.)
Enkoderkabel CB-XEU3-PACIOO (20 m max.)
SR TER Motor[]berstrorp, TemperatgrubenNachung des Verstérkers, Uberlastkontrolle,
2 Kabelbruchkontrolle fir Enkoder, Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler usw.
.% Umgebungstemperatur, Feuchtigkeit 0~40°C, 10~95% (nicht kondensierend)
g Umgebungsbedingungen Keine aggressiven Gase. Im besonderen kein extremer Feinstaub.
2 | Schutzklasse 1P20
< ["Gewicht 1,4 kg
AuRBenabmessungen 100 mm (W) x202,6 mm (H) x126 mm (D)
AuBenabmessungen

SSEL 1-Achssteuerung

100 (80)

SSEL 2-Achssteuerung

126 100 (80) 126

202.6

(Hinweis 1)

(Hinweis 1) Pufferbatterie des Absolutwertspeichers. Diese
Batterie gibt es bei einer inkrementalen Steuerung nicht.

202.6

T s

\ (Hinweis 1)

(Hinweis 1) Pufferbatterie des Absolutwertspeichers. Diese
Batterie gibt es bei einer inkrementalen Steuerung nicht.

583..



S S E L Steuerung

Teilebezeichnung
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LED-Statusanzeigen

Diese LEDs zeigen den Betriebszustand der Steuerung an.
Anzeigen:

PWR: Diese LED meldet, dass die Steuerung mit Strom
versorgt ist.

RDY: Diese LED informiert, dass die Steuerung fiir den
Programmbetrieb bereit ist.
ALM: Diese LED zeigt einen abnormalen Zustand der

Steuerung an.

Not-Aus: Diese LED bedeutet, dass Not-Aus betatigt und
die Stromversorgung des Antriebs abgeschaltet
wurde.

SV1: Diese LED meldet, dass der Servoantrieb der
Achse 1 aktiv ist.
Sv2: Diese LED informiert, dass der Servoantrieb der

Achse 2 aktiv ist.

E/A-Systemanschluss

Anschluss fiir den Not-Aus-Schalter usw.

Anschluss Handprogrammiergeréat

Schmaler, 26-poliger E/A-Anschluss fiir ein Handprogrammier-
gerat, wenn sich die Steuerung aktuell in der Betriebsart
MANU befindet. Ein Adapterkabel ist zum Anschluss eines
konventionellen 25-poligen, D-sub-Steckers erforderlich.

Manuell/Automatik-Umschalter

Mit diesem Schalter wird die aktuell gewtinschte Betriebsart
der Steuerung gewahlt.

Die linke Position bedeutet MANU (Handbetrieb), wéhrend die
rechte Position AUTO (Automatikbetrieb) anzeigt. Teaching
kann nur im Handbetrieb durchgefiihrt werden; Automatik-
betrieb Uber externe E/As ist in der Betriebsart MANU nicht
mdglich.

USB-Anschluss

Fiir PC-Anschluss tiber USB. Wenn der USB-Stecker
angeschlossen ist, wird der Handprogrammiergerat-
Anschluss unwirksam und alle Kommunikationseingénge
dorthin sind abgeschaltet.

E E/A-Anschluss

Anschluss fur Schnittstellen-E/As.

34-poliger Flachkabelanschluss fiir die DE/A-Schnittstelle
(24 Eingange/8 Ausgange).

Die Steuerung versorgt die E/As tber diesen Anschluss
(Kontakte 1 und 34) mit Spannung.

Panel-Anschluss

Anschluss fur ein Panel (Option), das den Steuerungs-
status und Fehlernummern anzeigt.

E Pufferbatterie des Absolutwertspeichers

Bei einer Absolut-Achse werden durch diese Batterie die
Positionsdaten behalten nach Abschalten der Stromversorgung.

ﬂ Stiitzbatterie des Systemspeichers (optional)

Wenn die einzelnen Daten, die im SRAM der Steuerung abgelegt sind, nach
Abschalten der Stromversorgung gespeichert werden sollen, muss die
entsprechende Batterie mit diesem Anschluss verbunden werden. Diese
Batterie befindet sich auBerhalb der Steuerung. Die Steuerung ist stan-
dardm@Big nicht mit der Batterie ausgestattet (als Option anzugeben).

1A1

Anschluss fiir Spannungsversorgung

AC Spannungsversorgungsanschluss, geteilt in die Strom-
eingange flr Steuerungen und Motor.

Erdungsschraube

Schraube fiir Schutzleiter. Diese Schraube muss immer
mit dem Erdleiter verbunden sein.

Anschluss fur externen Widerstand

Anschluss fiir den Bremswiderstand, der dann zu installieren
ist, wenn der eingebaute Bremswiderstand allein nicht tiber
genuigend Leistung bei hoher Beschleunigung/hoher
Belastung verfigt.

Ob ein externer Bremswiderstand notwendig ist oder nicht,
héangt sowohl von der Achskonfiguration als auch vom
jeweiligen Einsatzfall ab.

Motorkabel-Anschluss der Achse 1

Motorkabel des Antriebs der Achse 1 anschlieBen.

Motorkabel-Anschluss der Achse 2

Motorkabel des Antriebs der Achse 2 anschlielRen.

Bremslodseschalter fur Achse 1

Mit diesem Schalter wird die Achsbremse gelost. In der
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgeldst.
In der rechten Position (NOM) betatigt die Steuerung
automatisch die Bremse.

Bremsloseschalter fur Achse 2

Mit diesem Schalter wird die Achsbremse gel6st. In der
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgelost.
In der rechten Position (NOM) betétigt die Steuerung
automatisch die Bremse.

Enkoder-Anschluss fur Achse 1

Enkoderkabel des Antriebs der Achse 1 anschlie3en.

Enkoder-Anschluss fiir Achse 2

Enkoderkabel des Antriebs der Achse 2 anschlie3en.

Anschluss fiir Pufferbatterie des Absolut-
wertspeichers der Achse 1

Anschluss der Pufferbatterie zur Speicherung absoluter Daten,
wenn die Achse mit einem absoluten Enkoder ausgeristet ist.
Die sichere Installation der Batterie liegt in der Verantwortung
des Betreibers.

)] Anschluss fiir Pufferbatterie des Absolut-
wertspeichers der Achse 2

Anschluss der Pufferbatterie zur Speicherung absoluter Daten,
wenn die Achse mit einem absoluten Enkoder ausgeristet ist.

Die sichere Installation der Batterie liegt in der Verantwortung

des Betreibers.

Anschluss filr Stiltzbatterie des Systemspeichers

Anschluss fur Stutzbatterie des Systemspeichers
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Optionen

Handprogrammiergerat

] Eigenschaften Handprogrammiergerat zur Eingabe von 868 ] Zubehor
Programmen/Positionen, Testablaufe,
Uberwachung und viele Funktionen mehr.
I Modell
o
Standard-Ausfihrun ¢ Wandhalterung
SEL-T-JS mit Adapterkabel 9 HK-1
SEL-T Standard-Ausfiihrung
ANSI-Totmannschalter-Ausfilhrun
SEL-TD-JS mit Adapterkabel 0 '/
SEL-TD ANSI-Totmannschalter-Ausfilhrung * Tragriemen
896 STR-1
I Spezifikationen
SEL-T/TD  CB-SEL-8JS002 Parameter SEL-T | SEL-TD
I Konfiguration Freigabeschalter, 3-stufig - .
Display LCD mit 20 Zeichen x 4 Zeilen
Stecker-Adapterkabel: CB-SEL-SJS002 Umgebungstemperatur, Feuchtigket|  0~40°C, 10-90% relative Feuchtigkeit
02 m B Schutzklasse IP54
0 U Gewicht, Kabellange ca. 400 g ohne Kabel, 5m

PC-Software (nur Windows)

l Eigenschaften Softwareprogramm fiir Inbetriebnahme zur Eingabe von Programmen/Positionen, Test-
ablaufen, Uberwachung und viele Funktionen mehr. Die Funktionen der Fehlersuche sind
erweitert worden, um die Inbetriebnahmezeit zu verringern.

] Modell 1A-101-X-MW-JS (mit RS232C-Kabel + Stecker-Adapterkabel)
IA-101-X-MW (mit RS232C-Kabel)

I Konfiguration

5m 0.2m

> « — —0 >
. RS232C-Kabel Stecker-Adapterkabel:
PC-Software CB-ST-EIMWO050-EB CB-SEL-5JS002

B Modell 1A-101-X-USBS (mit USB-Kabel)

Blindstecker

I Konfiguration DP-4S § Verwendete Steuerung
- SSEL-CS
" im o
e ; «O— - ey ——
B yspKabel

PC-Software CB-SEL-USB010 Die SSEL-Steuerung arbeitet mit der

Version 6.0.0.0 oder héher

Bremswiderstandsmodul

’fHINWEIS

1 Beschreibung Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors erzeugten 1 Referenz fiir erforderliche Anzahl an Widerstinden ~  AuBenabmessungen
Riickstrom in Warme um. Bestimmen Sie anhand der Tabelle rechts die 25 34
Gesamtausgangsleistung aller einzusetzenden Achsen und installieren Stiick Horizontal Vertikal —

Sie die erforderliche Anzahl an Bremswiderstanden. o 200W 200W
1 Modell -
Il REU-2 (SCON/SSEL) T oow | eoow
1 Spezifikationen B 800w
Gewicht 0.9 kg * Die erforderliche Anzahl an Bremswiderstands-
eingebauter Regenerativwiderstand | 220K 80 W * Bei 2 bendtigten Bremswider- | Modulen kann je nach den Einsatzbedingungen

groBer als der oben angegebene Wert sein.

standen ist je ein Typ REU-2

_QC. und REU-1 (siehe Seite 596)
CB-SC-REU010 (SSEL) auszuwanlen, 5 126

Anschlusskabel Steuerung
(im Lieferumfang enthalten)

[ Panel =00 | Pufferbatterie fiir Absolutdaten Stiitzbatterie des Systemspeichers

b

1 Beschreibung Disp'ay zur Lokalisierung von der Steuerung aus- B Beschreibung Die Batterie versorgt den Speicher der 1 Beschreibung Wenn Ihr Programm globale Marker benutzt
0 Igegebgnerrfehlef und ,/\}nzelge der momentan 9 Absolutdaten, wenn die Achse in Betrieb ist. O Dliben durch diese Batterie die Daten erhatten
aufenden rogramm:. ummer. Diese wird auch als Stiitzbatterie fiir den System- nach Abschalten der Stromversorgung.
1 Modell PU-1 (Kabellinge 3 m) datenspeicher eingesetzt (Backup-Funktion).
3.2 17 43 1 Modell AB-5-CS (mit Gehause)
é 1 Modell AB-5 AB-5 (nur Batterie)

114
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Blindstecker USB-Kabel Adapter-Kabel

1 Eigenschaﬂen Wenn die Steuerung SSEL tiber ein USB-Kabel 1 Eigenschaﬂen Dieses Kabel wird zum Anschluss der Steuerung tiber 1 Eigenschaﬂen Dieses Stecker-Adapterkabel wird zum Anschluss
mit einem PC verbunden ist, wird dieser Stecker einen USB-Port an einen PC bendtigt. eines 25-poligen D-sub-Steckers des Handprogram-
am HPG-Stecker zum Uberbriicken der Freigabe Wenn die Steuerung keinen USB-Port (XSEL) besitzt, miergeréits oder der PC-Software an den HPG-Stecker
installiert. (Der Stecker wird mit der PC-Software wird ein RS232C-Kabel mit einem USB-Kabel tiber (schmal) der Steuerung ASEL verwendet.
1A-101-X-USBS geliefert.) einen USB-Konverter verbunden und das USB-Kabel

an den USB-Port des PCs angeschlossen. 1 Modell CB-SEL-SJS002 (kabellange 0.2 m)

1 Modell DP-4S (Siehe PC-Software IA-101-X-USBMW.)

I Modell  CB-SEL-USB030 (Kabellinge 3 m)

Bei Bedarf an Kabeln fir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die weiter unten aufgefuhrten Modellbezeichnungen.

Motorkabel / EU-Motor-Roboterkabel

* ifiziert die Kabella L). La bi

Modell CB'RCC'MA DDD/ CB-XEU-MA DDD ElesEmS Fs):wzcli Irzr:teiglicf. BZi:piaeng:s(o): ear?]gen ®
L

Bei sich bewegendem Kabel:
o 17 Biegeradius r = 50 mm Querschnin\Farbe\ Signal \ Nr. Nr. \ Signal \Farbe\Ouelschnin
{ * Elinsatz_mg Ksbell;etlt)el Grin| PE 1 1 V] Rot
4 | Verenatein Roboterkabe zo75 | RA| U |2 2 | V_|Weiss| @0.75
5 f | ez ﬂi%ﬂ] T |weiss|  V 3 3 W |Schwarz] (9ecrimpt)
~ - 4 Schwag W | 4 4 | PE |Grin
(Vorderansicht) 1
(Abb.: Motor-Roboterkabel CB-XEU-MA 00,
hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker)
Enkoderkabel / EU-Enkoder-Roboterkabel
* [0 spetzifiziert die Kabelléange (L)
ModelCB-RCS2-PA DDD A DDD zu 30 m sind méglich. Beispiel) 080
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm Wm N,
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel = =
e o -y I A
@ L ereem e -
a3 = o [ 24]
4.4# { |
N =N = — ;;me/‘t;zee‘s) - A: Nr. | Signal | Farbe | Querschnitt
U \ == ] e 0
26 13 ©) m— B‘\Ne}ésl + ]
@' T =
(Vorderansicht) 5 —
=
U
(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-XEU3-PA [JJ[], hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) r};m BRR+ | 21 I

- ~ 22
Abschirmung wird an Abdeckung mittes Schelle geldemmt
atschimung

GS-Enkoderkabel / EU-GS-Enkoder-Roboter
Mocel CB-RCS2-PLAL 1 1/CB-XEU2-PLAL 1] Gl e S o

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm

* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel
(41) L Grenzschalterseitig U
8| Braun/Gelb] (gecrimpy)
1 B OT [ Braun/Rot
03 m =
10 —
- GG = £
AWG26 [Weiss/Gelb —
® < (gelotet) [ Weiss/Rot T B
~| 14 1 O— 1 Weiss/Schw. —
- Weiss/Violet] =
—= e B 0
26 13 Qf— 16 Orange | SRD+ £ — B
® = Grin SRD— El = -
Violett BAT+ 4 Il SD. Orange
i Gray BAT— 5 SD Grln
(Vorderanslcht) Rot vcc 6 Il BAT+ Violett
it chsenseiti Schwarz | GND 7 AT— | Grau
Steuerungsseitig g e one L = e Ca
Gebh | BKR+ [ 21 GND | Schwarz
- — 22 BK— Blau
. o . . X " R : . X SCIFmUNg Wird an ADGecKUNg MItels Schelle gekiem BK+ elb
(Abb.: Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU2-PLA (I, hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) ‘Abschirmung bsohiTmung wid an eI

E/A-Flachbandkabel

Model CB-DS-PIO[ 1[I D e e g anoen Bis

I 2m 1A |Braun-1 9B | Grau-2
1B | Rot-1 10A |Weiss-2
2A_|Orange-1| 108B [Schwarz-2|
2B | Gelb-1 11A | Braun-3
3A | Griin-1 118 | Rot-3
3B | Blau-1 12A |Orange-3
i 4A | Violett-1 128 | Gelb-3
Kein Stecker 4B [ Grau-1 ["re' [13A [ Griin-3 |MeEPY
5A |Weiss-1| (press- [13B | Blau-3 | (press-
5B | Schwarz-1] 9eseweilt) [14 A Tviolett-3 | geschweibt

6A | Braun-2 148 | Grau-3
Flachbandkabel, AWG28 (34 Adern) 6B | Rot2 15A |Weiss-3

7A |Orange-2 158 |Schwarz-3
7B | Gelb-2 16A | Braun-4
8A | Griin-2 16B | Rot-4
8B | Blau-2 17A |Orange-4
9A | Violett-2 178 | Gelb-4

1A1
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XS E L Steuerung

Programmierbare Steuerung
fur RCS2-Baureihe

Typen

Mehrachsen-Programmsteuerung fir Achsen der RCS2-Baureihe. Bis zu sechs Achsen kdnnen gleichzeitig gesteuert werden.

P

Typ KE KET P Q
Betriebsart 1-4-Achs-Programmbetrieb 1-4-Achs-Programmbetrieb 1-6-Achs-Programmbetrieb 1-6-Achs-Programmbetrieb
B e ——
AuBenansicht

Beschreibung

SEnEEEYEEE Global-Version geman

Hochleistungs-Standard-Version

Hochleistungs-Global-Version

Sicherheitskategorie 4 mit 230 oder 400 V-Versorgung | gemaB Sicherheitskategorie 4
Max. Anzahl 4 6
ansteuerbarer Achsen
Anzahl der Positionen 3.000 20.000
Gesamtleistings; 800 W /1600 W 1600 /2400 W
bedarf
%Zf::r::ﬂ: Einphasig 115 VAC / Einphasig 230 VAC Ein-/Dreiphasig 230 VAC
Sicherheitsstandard B GemaB Sicherheitskategorie 4 B Gemas Sicherheitskategorie 4
Schutzklasse CE CE, ANSI CE CE, ANSI

(*1) Bei vertikalem Betrieb ist die max. Leistung pro Achse auf 600 W begrenzt.
(*2) Die Produktserie LSA und die Modelle RCS2-RA7/SRA7 kénnen nicht als flinfte und sechste Achse betrieben werden.
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[XSEL'KE/KET Typ] * Bei mehreren Optionen sind diese in alphabetischer Reihenfolge anzugeben (Beispiel: Bremse + Referenzpunktsensor - BL).

* Angabe im Feld (Spez. Achsen 2 bis 4) hangt von der Anzahl der eingesetzten Achsen ab.

XseL-[ - - JC J[ HMC JC JC I IO IC - -]

Serie Typ  Anzahl angeschlos- (Spez. Achse 1) (Spez. Achsen 2 bis 4) (Einschub 1) - (Einschub 2{Einschub 3)Einschub 4) E/A-Kabel-  Spannungs-
sener Achsen  Motor Enkoder  Option Motor Enkoder  Option Standard-  E/A-Erweiterung lange versorgung

L E/A-Typ {I—

Inkremental
Absolut

Bremse

Einphasig 115 VAC
Einphasig 230 VAC

Standard-Typ
Global-Typ

LRI 32 Eing. /16 Ausg. (NPN)
32 Eing. /16 Ausg. (PNP)
DeviceNet-Anschius Ohne Kabel
CC-Link-Anschluss
ProfiBus-Anschluss

Creep-Sensor

Boost-Funktion

Referenzpunktsensor
schne\leJ)Homm Bremse

1-Achsausfiihrung Master-Achse

Creep-Sensor

2-Achsenausfiihrung

Slave-Achse Boost-Funktion

Ethernet-Anschluss

3-Achsenausfiihrung Refherelp Jnunktsensor
e
4-Achsenausfiihrung e *Auswahl E (nicht belegt) nur g:;rA E;ﬁhla\;zns?;dgz $ F:J
. - bei E/A-Erweiterung maglich. JLILS P
Inkremental Master-Achse 9 mog oder E/A-Erweiterungsmodul
Absolut Slave-Achse bitte ,0° (ohne Kabel) bei

E/A-Kabellange eintragen.

32Eing. / 16 Ausg. (PNP)
16 Eing. / 32 Ausg. (PNP)
E/A Erweiterung Typ A

20-W Servomotor AUl 200-W Servomotor|
RCS2 30-W Servomotor gle el 300-W Servomotor|
RS 30-W Servomotor EZle[ell 400-W Servomotor|
60-W Servomotor [Zh[vl}l 600-W Servomotor,

PO 20-W Servomotor [l 200-W Servomotor|
&[0/» ) RCS2 30-W Servomotor [{el0ll 300-W Servomotor|
kD124 RS 30-W Servomotor E21eol 400-W Servomotor|
(/] 60-W Servomotor [[)ll 600-W Servomotor|

Nicht belegt
32Eing./ 16 Ausg. (NPN)
16 Eing. / 32 Ausg. (NPN)

E/A Erweiterung Typ B
E/A Erweiterung Typ C

100-W Servomotor fggs{ell 750-W Servomotor|
150-W Servomotor

g (1[0}l 100-W Servomotorfgslsll 750-W Servomotor]
150-W Servomotor

[XSEL-P/Q Typ]

* Angabe im Feld (Spez. Achsen 2 bis 6) héngt von der Anzahl der eingesetzten Achsen ab.

XSeEL-{ H H J[ J[ K JC JC DL F HICICH H |

Serie Typ  Anzahl angeschlos- (Spez. Achse 1) (Spez. Achsen 2 bis 6) Netzwerk- (Einschub 1)(Einschub 2JEinschub 3)Einschub 4JE/A-Kabel- - Spannungs- Steuerungen
sener Achsen  Motor  Enkoder  Option Motor  Enkoder ~ Option TYP  Standard- E/A-Erweiterung lange  versorgung
— E/A-Typ —

Hochleistungs- N -
Slandard-T)?p Bremse Inkremental Einphasig 230 VAC
Hochleistungs- Creep-Sensor Absolut Dreiphasig 230 VAC

Nicht belegt
DeviceNet-Anschlus
CC-Link-Anschluss
ProfiBus-Anschluss

Global-Typ

Einphasig 230 VAC

LSA Linearmotoren’

Dreiphasig 230 VAC

LSA Linearmotoren
* Auswahl 2L oder 3L
nur bei Betrieb von

Boost-Funktion
Refersapypitsensor
Master-Achse

Bremse

N i . ii Slave-Achse Creep-Sensor LSA Linearmotoren.
Hhchsausiiving i P - Ethernet-Anschluss Sonst Auswahl 2 oder 3.
2-Achsenausfiihrung 5-Achsenausfiihrung Boost-Funktion

" N Feperqp@ﬂnktsensor
3-Achsenausfiihrung 6-Achsenausfiihrung schnelles Homing)

Inkremental Master-Achse

Absolut

Ohne Kabel

Slave-Achse

2m
3m

5m

4P 12-W Servomotor At 200-W Servomotor|
PL 20-W Servomotor [PAVIRY LSA-S10/N15 Linearmotor
ko]0 RCS2 30-W Servomotor L0Jell 300-W Servomotor
ko] 21 RS 30-W Servomotor [&IVIRY LSA-N19 Linearmotor
(<) 60-W Servomotor LN 400-W Servomotor
5 (00} 100-W Servomotor [(z[¢/t} 600-W Servomotor|
4[I5] | SA-N10 Linearmotorfi<lell 750-W Servomotor
150-W Servomotor gLV [ SA-W21H Linearmotor

VA 12-W Servomotor 0[0ll 200-W Servomotor
L1V 20-W Servomotor [PAIE] LSA-S10/N15 Linearmotor
&10]) RCS2 30-W Servomotor &e]oll 300-W Servomotor
K11]21 RS 30-W Servomotor [&IIE] LSA-N19 Linearmotor
(i 60-W Servomotor Lol 400-W Servomotor
100-W Servomotor [(z{+[s} 600-W Servomotor
i [115] LSA-N10 Linearmotor lrg=[os}l 750-W Servomotor
§ 008 150-W Servomotorf [t LSA-W21H Linearmotor

Nicht belegt

* Auswahl E (icht belegt) fiir Einschiibe 2 bis 4
32Eing. /16 Ausg. (VPN)|  bei i von EIAE

Bei Nutzung von E/A-Erweiterungen den jeweiligen
16 Eing. /32 Ausg. (NPN){  Kode fir den entsprechenden Einschub auswahlen.
Wenn das E/A-Erweiterungsmodul spezifiziert ist,
3 Eing. /16 AUSQ. (PNP) wird das Steuerungsgehause mit E/A-Erweiterungs-
Anschluss geliefert (siehe Seite 592-593).

16 Eing. /32 AUSQ. (PNP) Wenn ein E/A-Erweiterungsmodul nicht von Anfang

an sondern erst spater eingesetzt werden soll, ist
£ /A-EMeiterungs-Ansch\uss das Steuerur?gsgehguse [nn E/A-Enﬂellerungs- XSEL

Anschluss S fiir die Einschiibe 2 bis 4 zu spezifizieren.

Beispiel:
E/A-Erweiterungsmodul bei Einschub 2, keine Nutzung restlicher Einschiibe vorgesehen -> XSEL-P-2-100A-N1-N1EE-2-3
E/A-Erweiterungs-Anschliisse bei Einschub 2/3/4, aber noch ohne E/A-Erweiterungsmodule -> XSEL-P-2-100A-N1-SSS-2-3

Hinweis:
Linearmotoren der Produktserie LSA und die Modelle RCS2-RA7/SRA7 kdnnen nicht als e
funfte und sechste Achse mit der Steuerung XSEL-P/Q betrieben werden.
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Systemkonfiguration

KE (Standard) / KET (Global) Typen

=1 M AnschlieBbare Achsausfuihrungen -
Hochgeschwindigkeit, Hochgenauigkeit ISPA-Serie Handprogrammiergerat ~ PC-Software
Standard ISA-Serie
1| FSzte}ubgeschutzt :ggﬁgsrg ; PERSONAL
einraum -Serie . . COMPUTER
Antistatisch ISDACRESD W Peripherie ) o
- . o « Zuftihreinrichtung fir Werkstiicke
Hochsteifer Zahnriemen IF-Serie ; ]
— . X * Magnetventil I: I
Schmaler Zahnriemen FS-Serie
Drehachse RS-Serie o8l : :
N i Siehe Seite 597-598
RoboCylinder RCS2-Baureihe
] E/A-Flachbandkabel 2 m
(mit Steuerung geliefert)
(Siehe Seite 600)

Motorkabel, Standard 3 m /5 m (Siehe Seite 599) i
Enkoderkabel, Standard 3 m /5 m (Siehe Seite 599) |

. . ” _  J4m
(mit Achse geliefert)

1 RS232-Kabel 5 m (Siehe Seite 596)
|— (Mit PC-Software geliefert)

IJ—_’ B Unterschiedliche Feldbusnetzwerke

Kabel 1 m fur Bremswiderstand ‘

(mit Bremswiderstand geliefert)
Bremswiderstand IJ—_I

« Device Net (Siehe Seite 596)
« CC-Link (Siehe Seite 596)

« Profibus
« Ethernet
126 M NetzanschluR M Spannungs- B System-E/As
Die bendtigte Anzahl an Brems- Einphasig 115 VAC versorgung E/AS « Not-Aus M Serielle Kommunikationsmodule
widersténden siehe Seite 596. Einphasig 230 VAC  DC24 V * Freigabe « E/A- Erweiterungsmodule

* System betriebsbereit Kompatibel mit RS232C/RS422/RS485

P (Hochleistung-Standard) / Q (Hochleistung-Global) Typen

| W AnschlieRbare Achsausfihrungen B Peripherie Handprogrammiergeréit
Hochgeschwindigkeit, Hochgenauigkeit ISPA-Serie  SPS usw. B Unterschiedliche Feldbusnetzwerke PC-Software
Standard ISA-Serie « Device Net .
AL Sta}ubgeschﬂtzt ISDA-Serie ) L——I « CC-Link u Egﬁe#ﬁrnikaﬁonspm :5;?.?,'-:-::;
IREELL [EIDACIRSEIT * Profibus Standard/RS232, 2 Kanale
Antistatisch ISDACR ESD « Ethernet :E
LI Hochsteifer Zahnriemen IF-Serie I_ |
Schmaler Zahnriemen FS-Serie Paclikat el ' ' T
§ (mit Steuerung Siehe Seite 597-598
Drehachse RS-Serie geliefert)
1l || Rollenmutter NS-Serie (Siehe Seite 600)
Linear-Motor LSA-Serie* —— pr
RoboCylinder RCS2-Baureihe* ! I l -
*Die LSA-Serie und die Modelle RCS2-RA7/SRA7 s RN
kénnen nicht als 5. und 6. Achse betrieben werden. I I i
. . 4m
Motorkabel, Standard 3 m /5 m (Siehe Seite 599) -l_ I i

Enkoderkabel, Standard 3 m /5 m (Siehe Seite 599) RS232-Kabel 5 m (Siehe Seite 598)

(mit Achse geliefert) (Mit PC-Software geliefert)
Kabel 1 m fiir Bremswiderstand
(mit Bremswiderstand geliefert) D
XSEL i i
- Bremswiderstand M Steuerungsanschiul B Motoranschlul L B ot
Einphasig 230 VAC Ein-/Dreiphasig 230 VAC B System-E/As * E/A-Modul
(Q-Ausfiihrung) * Not-Aus

« Freigabe *Wenn ein E_/A—Erweiterungs—
« System betriebsbereit modul installiert werden soll,
ist ein grolReres Gehause der
: P/Q-Steuerungen erforderlich.
(Siehe Seite 592-593)

M NetzanschluR Ein-/Dreiphasig 230 VAC
*Bei StromanschluB ist darauf zu achten, dass die u.g. Filter 0.4. angeschlossen sind.

® Entstrfiter ~ Empfohlenes 3-phasig MC1320; 1-phasig MXB-1220-33
Modell (Hersteller: TDK-Lambda)

® FeritRing  Empfohlenes ESD-R-25 (Hersteller: NEC-TOKIN)
- Modell

.| Not-Aus-Beschaltung
. e © ENVFiter  Emplohlenes  ZCAT3035-1330 i Steterungsanschiud (Hersteller TOK); Vom Kunden bereitzustellen

Die bendtigte Anzahl an Brems- Model RFC-HL3 fir Motoranschiuf (Hersteller: Kitagawa Kogyo Co,, Lid) ( )
widersténden siehe Seite 596.

® Uberspan-  Empfohlenes 3-phasig RIAIV-781BXZ-4; 1-phasig RIAN-781BWZ-2A
nungsschutz - Modell (Hersteller: Okaya Electric Industries)

Nur fir Ausfiihrung Q (fir P nicht erforderlich)
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XS E L Steuerung

E/A-Schaltplan

Eingangsseitig NPN-Spezifikation externer Eingange Ausgangsseitig NPN-Spezifikation externer Ausgénge
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | 24VDC +10% Eingangsspannung | 24vVDC
Eingangsstrom | 7mA / Schaltung Maximaler 100 mA / Kontakt 400mA .
EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung ... Min. DC16,0 V AUS-Spannung ... Max. DC5,0 V. Laststrom | Spitze (Volllaststrom) | 062084 (oder equivalent)
Trennung Optokoppler Kriechstrom | Max. 0.1mA / Kontakt
Peripherie 1 Nullspannungskontakte (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) Trennung Optokoppler

2 Optoelekirisch/Naherungssensor (NPN) Peripherie 1 Miniaturrelais 2 Eingangssequenzermodul

3 Transistorausgang (offener Kollektor)

4 SPS-Ausgang (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA)

[Schaltung Eingang] [Schaltung Ausgang] 22\)'17””‘
20+ = |
= & = = D L Fiter |
Edeme | 3 P _ago| Zuladung
Wit : = d - Spaminge e
+10% 3 = T 17 +24VDC 24V EJA 24-V-Stecker |E/A- Schnittstelle
) 3.3kQ +10% 24VIN Kontakt Nr. 1
Eingangsklemme ' " H N | E/A24-V-Stecker |E/A- Schnittstelle
2‘) oVIN Kontakt Nr. 50
Eingangsseitig PNP-Spezifikation externer Eingénge Ausgangsseitig PNP-Spezifikation externer Ausgénge
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | 24VDC +10% Eingangsspannung | 24vDC
Eingangsstrom | 7mA / Schaltung Maximaler 100 mA / Kontakt ’
EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung ... Min. DC8 V AUS-Spannung ... Max. DC19 V Laststrom | 400 mA/8 Ausgange (Hinweis) | | 062084 (oder equivalent)
Trennung Optokoppler Kriechstrom | Max. 0.1mA / Kontakt
Peripherie 1 Nullspannungskontakte (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) Trennung Optokoppler
2 Optoelektrisch/Naherungssensor (NPN) Peripherie 1 Miniaturrelais 2 Eingangssequenzermodul
3 Tran5|storausgang (Oﬁener Kollektor) Hinweis: 400 mA ist die maximale Stromlast fir jede Gruppe von acht Ausgangen ab
4 SPS-Ausgang (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) Ausgang 300. (Die maximale, gesamte Stromlast an den Ausgang 300+n bis 300+n+7
darf 400 mA betragen, wobei n = 0 oder ein vielfaches von 8 ist.)

Externe |
Spannungs- + |
versorgung ——

+10%

[Schaltung Eingang]
Eingangsklemme
—006-O

Interne Schaltung

E/A-Signaltabelle

Tabelle E/A- Erweiterungssignale (N1 oder P1 gewahit)

(PIO-Typen: Angestlosse an 24 V) K Typ:NC =noma esch)

Tabelle E/A- Stan

dardsignale (N1 oder P1 gewahlt)

[Schaltung Ausgang]

2av
Oy
¢ Filter :
Musgangs. | Externe ; = —
s i Typ Q-Typ
LT EJA 24-V-Stecker |E/A-
= 2av
Zuladung D i +24VDC 24VIN Kontakt Nr. 1
7o N | E/A24-V-Stecker |EJA- Schnitstelle
i_8 oVIN Kontakt Nr. 50
9 S

Standardeinstellung

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

1 PIQ-Ausf V /KTy 1

2 000 Programm Start 2

3 001 Universeller Eingang 3

4 002 Universeller Eingang 4

5 003 Universeller Eingang 5

6 004 Universeller Eingang 6

7 005 Universeller Eingang 7

8 006 Universeller Eingang 8

9 007 Programmspezifikation (PRG Nr. 1) 9

10 008 10

11 009 Programmspezifikation (PRG Nr. 11

12 010 Programmspezifikation (PRG Nr. 8) 12

13 011 - 10) 13

14 012 Programmspezifikation (PRG Nr. 20) 14

15 013 Programmspezifikation (PRG Nr. 40) 15

16 014 Universeller Eingang 16

17 Eingang 015 Universeller Eingang 17 Eingang
18 016 Universeller Eingang 18

19 017 Universeller Eingang 19

20 018 Universeller Eingang 20

21 019 Universeller Eingang 21

22 020 Universeller Eingang 22

23 021 Universeller Eingang 23

24 022 Universeller Eingang 24

25 023 Universeller Eingang 25

26 024 Universeller Eingang 26 |
27 025 Universeller Eingang 27

28 026 Universeller Eingang 28

29 027 Universeller Eingang 29 |
30 028 Universeller Eingang 30

31 029 Universeller Eingang 31

32 030 Universeller Eingang 32

33 031 Universeller Eingang 33

34 300 Alarmausgang 34

35 301 Betriebsbereitschaftsausgang 35

36 302 Not-Aus-Ausgang 36

37 303 Universeller Ausgang 37
38 304 Universeller Ausgang 38
39 305 Universeller Ausgang 39 |
40 306 Universeller Ausgang a0 |
41 307 Universeller Ausgang a1
42 Ausgang 308 Universeller Ausgang 42 Ausgang
43 309 Universeller Ausgang 43
44 310 Universeller Ausgang 44
45 311 Universeller Ausgang 45
46 312 Universeller Ausgang 46
47 313 Universeller Ausgang 47
48 314 Universeller Ausgang 48
49 315 Universeller Ausgang 29
50 — | PO Tk 50

Universeller Ausgang

PIOTypen Angesdiossenan0V/ K-Ty:NC =normal esc) 50

1 PI0:Typen: Angeschlossen an 24 / K-Typ: NG =nomal eschl
2 Universeller Eingang
3 Universeller Eingang
4 Universeller Eingang
5 Universeller Eingang
6 Universeller Eingang
7 Universeller Eingang
8 Universeller Eingang
9 Eingang | Universeller Eingang
10 Universeller Eingang
11 Universeller Eingang
12 Universeller Eingang
13 Universeller Eingang
14 Universeller Eingang
15 Universeller Eingang
16 Universeller Eingang
17 Universeller Eingang
18 Universeller Ausgang
19 Universeller Ausgang
20 Universeller Ausgang
21 Universeller Ausgang
22 Universeller Ausgang
23 Universeller Ausgang
24 Universeller Ausgang
25 Universeller Ausgang
26 Universeller Ausgang
27 Universeller Ausgang
28 Universeller Ausgang
29 Universeller Ausgang
30 Universeller Ausgang
31 Universeller Ausgang
32 Universeller Ausgang
33 Universeller Ausgang
34 Ausgang | Universeller Ausgang
35 Universeller Ausgang
36 Universeller Ausgang
37 Universeller Ausgang
38 Universeller Ausgang
39 Universeller Ausgang
40 Universeller Ausgang
41 Universeller Ausgang
42 Universeller Ausgang
43 Universeller Ausgang
44 Universeller Ausgang
45 Universeller Ausgang
46 Universeller Ausgang
47 Universeller Ausgang
48 Universeller Ausgang
49 Universeller Ausgang
(PIO-Typen: Angeschlossen an 0V K-Typ: NG = noma gesc

1AI

XSEL

Tabelle E/A- Erweiterungssignale (N2 oder P2 gewahit)

Steuerungen

Servomotor

(230VAC)




Steuerungen

XSEL

Servomotor

(230VAC)

XS E L Steuerung

Spezifikationen

B KE (Standard) / KET

Parameter
Steuerungsserie, Typ

(Global nach Sicherheitskategorie 4) Typen
Bezeichnung
KE-Typ (Standard) KET-Typ (Global)

AnschlieBbare Achsen

RCS2/ISA/ISPA /ISP / ISDA / ISDACR / ISPDACR / IF / FS /| RS

Motorleistung (W)

20/30/60/100/150/200/300/400/600/750

Anzahl gesteuerter Achsen

1 2 [ 3 [ 4 1 2 [ 3 [ 4

Maximale Ausgangsleistung

Max. 1.600 (bei Spannungsversorgung 230 V) Max. 1.600 (bei Spannungsversorgung 230 V)

angeschlossener Achsen (W) Max. 800 Max. 800 (bei Spannungsversorgung 115 V) Max. 800 Max. 800 (bei Spannungsversorgung 115 V)
Spannungsversorgung 115-V-Ausfiihrung: Einphasig 100~115 VAC

der Eingénge 230-V-Ausfiihrung: Einphasig 200~230 VAC

Betriebsspannungsbereich +10%

Frequenz der Stromversorgung 50 Hz / 60 Hz

Leistung Max. 1.670 VA | Max. 3.120 VA Max. 3.220 V Max. 3.310 VA | Max. 1.670 VA | Max. 3.120 VA | Max. 3.220 VA | Max. 3.310 VA

Positionserfassung

Inkremental-Enkoder (geringer Verdrahtungsaufwand)
Absolut-Enkoder mit Rotationsdatenspeicherung (geringer Verdrahtungsaufwand), Pufferbatterie

Geschwindigkeitseinstellung

Ab 1 mm/s. Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.

Beschleunigungseinstellung

Ab 0,01G. Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.

Programmiersprache

Super SEL-Sprache

Anzahl der Programme 64

Anzahl der Programmschritte 6.000 Schritte (insgesamt)
Anzahl der Multi-tasking Programme 16

Anzahl der Positionen 3.000

Permanent-Datenspeicher

Flash ROM + SRAM, Batterie-gepuffert

Dateneingabe

Handprogrammiergerat oder PC-Software

Standard Ein-/Ausgange

32 Eingange (Gesamtzahl an zugeordneten + universellen Eingangen) / 16 Ausgange (Gesamtzahl an zugeordneten + universellen Ausgéangen)

Erweiterungsmodule fiir Ein-/Ausgénge

48 E/As pro Modul (bis zu 3 Module kdnnen zusétzlich eingesetzt werden)

Serielle Kommunikation

Standard RS232-Port + serielle Erweiterungsmodule (Option)

Erweiterungs-Ein-/Ausgéange

System-E/As (Not-Aus-Eingang, Freigabeeingang, Ausgang Systembetriebsbereitschaft)

Schutzfunktionen

Motoriiberstrom, Uberlast, Temperaturiiberwachung des Motorstellers, Uberlastkontrolle, Enkoder Kabelbruchkontrolle,
Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler, Batteriefehler usw.

Umgebungstemperatur, Feuchtigkeit

Temperatur 0~40°C, Feuchtigkeit 30~85%

Umgebungsbedingungen

Keine aggressiven Gase. Im besonderen kein extremer Feinstaub.

Gewicht

6,0 kg 7,0 kg 6,0 kg | 7,0 kg

Zubehor

Parameter
Steuerungsserie, Typ

E/A-Flachbandkabel

B P (Hochleistung-Standard) / Q (Hochleistung-Global nach Sicherheitskategorie 4) Typen

Bezeichnung
P (Standard) Typ \ Q (Global) Typ

AnschlieRbare Achsen

RCS2/1SA/ISPA /ISP / ISDA / ISDACR / ISPDACR / IF/ FS/ RS / LSA

Motorleistung (W)

20/30/60/100/150/200/300/400/600/750

Anzahl gesteuerter Achsen

1 [ 2 ] s ] a4 ] s | e [ 1] 2 ] 3 1 a4 | 5 ] s

Max. Ausgangsleist. angeschl. Achsen (W)

Max. 2.400 W (Dreiphasig) / 1.600 W (Einphasig)

Eingang Steuerstrom

AC200 / 230 Einphasig -15%, +10% ‘ AC200 / 230 Einphasig -15%, +10%

Eingang Motorstrom

1,6 KW-Typ: AC200 / 230 Einphasig -10%, +10% / 2,4 KW-Typ: AC200 / 230 Dreiphasig -10%, +10%

Frequenz der Stromversorgung

50/ 60 Hz

Dielektrische Spannungsfestigkeit

10 MQ oder hoher (zwischen den Stromversorgungsklemmen und E/A-Anschliissen, sowie zwischen allen externen Anschliissen und Gehéuse, bei 500 VDC)

Durchschlagspannung

1.500 VAC (1 Minute) 1.500 VAC (1 Minute)

Leistung (*1)

Max 1744VA|Max 3266VA|Max 4787VA|Max 4878VA|Max 4931VA|Max 4998VA|Max 1744VA|Max 3266VA|Max 4787VA|Max 4878VA|Max 4931VAMax 4998VA

Positionserfassung

Inkremental-Enkoder (geringer Verdrahtungsaufwand)
Absolut-Enkoder mit Rotationsdatenspeicherung (geringer Verdrahtungsaufwand), Pufferbatterie

Sicherheitsschaltung

Redundanz nicht maglich Redundanz moglich

Abschaltung

Internes Abschaltrelais Externe Sicherheitsschaltung

Freigabeeingang

Eingang Kontakt-B (intern bestromt) Eingang Kontakt -B (extern bestromt, redundant)

Geschwindigkeitseinstellung

Ab 1 mm/s. Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.

Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellung

Ab 0,01G. Der obere Grenzwert hangt von der Achse ab.

Programmiersprache

Super SEL-Sprache

Anzahl der Programme 128

Anzahl der Programmschritte 9999 Schritte (insgesamt)
Anzahl der Multi-tasking Programme 16

Anzahl der Positionen 20000

Permanent-Datenspeicher

Flash ROM + SRAM, Batterie-gepuffert

Dateneingabe

Handprogrammiergerat oder PC-Software

Standard Ein-/Ausgéange

E/A-Modul mit 48 Ein-/Ausgangskontakten (NPN/PNP) — 1 Modul kann installiert werden

Erweiterungsmodule fiir Ein-/Ausgange

E/A-Modul mit 48 Ein-/Ausgangskontakten (NPN/PNP) — bis zu 3 Module konnen installiert werden

Serielle Kommunikation

Teachingport (D-sub, 25-polig) + 2-Kanal-RS232C Port (D-sub, 9-polig x 2) — Standardzubehor

Schutzfunktionen

Motoriiberstrom, Uberlast, Temperaturiiberwachung des Motorstellers, Uberlastkontrolle, Enkoder Kabelbruchkontrolle,
Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler, Batteriefehler usw.

Umgebungstemperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 10~95% (nicht kondensierend). Keine aggressiven Gase. Im besonderen kein extremer Feinstaub.

Gewicht (*2)

5,2 kg | 57k | 45kg

Zubehor

E/A-Flachbandkabel

(*1) Wenn die angeschlossenen Achsen die maximale Leistung aufnehmen.
(*2) EinschlieBlich Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers, Bremsmechanismus und E/A-Erweiterungsmodule.

XSEL
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AuRenabmessungen

M KE (Standard) / KET (Global) Typen

1/2-Achsen-Ausfihrung 3/4-Achsen-Ausfihrung Seitenansicht
369.4 454.4
3-95 3-95
;\34.7‘ 150 | 150 ‘34.7 77,2‘ 150 150 77.2
KE-Typ : < :
(Standard) g 9
| 80 125.3
oll ol i ——
1/2-Achsen-Ausfiihrung 3/4-Achsen-Ausfiihrung 3 : 3
369.4 454.4 4
‘34.7 150 5 77.2 o [ )
- il I
Spezwg?alg;-
KET-Typ 'E FE]
(Global) ' - .
ofl ol
. @ I

B P (Hochleistung-Standard) / Q (Hochleistung-Global) Typen

Bei den XSEL-P/Q-Steuerungen gibt es unterschiedliche Ausfiihrungen und Abmessungen ;Si:;::}:bmessun !
. . . gen des 1-phasigen
(Enkoder, mit/ohne Bremse, mit/ohne E/A-Erweiterung). _ Q-Typs mit 1,6 KW sind nicht identisch
Die vier méglichen Ausfiihrungen sind unten abgebildet. Die Abmessungen der benétigten mit denen des 3-phasigen Q-Typs mit
Steuerung und die Anzahl der mdglichen Achsen sind hier angegeben. 2,4 KW, sondern mit denen des P-Typs.
[P Typ]
Grundausfiihrung Mit Bremse/Absolut- | Mit E/A-Erweiterungs- | Mit Bremse/absolute Ausfihrung Seitenansicht
(inkremental) Ausfiihrung einschiiben + E/A-Erweiterungseinschilben
Enkoder Inkremental Absolut Inkremental Absolut
Steuerungs- : Steuerungen
spezifikation| Bremse ohne mit ohne mit
E/A nur Standard nur Standard Standard + Erweiterung | Standard + Erweiterung
41 120 125"6 41
1-4- i
Achsen-
Ausfiihrung
1-phasig
(L6 KW)
5/6-
Achsen-
Ausfiihrung ﬂ&%
I 17
1-4 i
At spolis
Ausfiihrung
3-phasig
(24 KW)
S &
42120 12§€€ 42 5 120 1208 785
5/6- ] T Er
Achsen- gaglc g BHH i
Ausfiihrung 177 ﬂ B i H . 1 Servomotor
324 |5 397 |5 DY)
340 | 413

IAT D92
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AulRenabmessungen

[Q Typ]
Grundausfiihrung Mit Bremse/Absolut- | Mit E/A-Erweiterungs- | Mit Bremse/absolute Ausfilhrung Seitenansicht
(inkremental) Ausfihrung einschiiben + E/A-Erweiterungseinschiiben
Enkoder Inkremental Absolut Inkremental Absolut
Steuerungs- - -
spezifikation| Bremse ohne mit ohne mit
E/A nur Standard nur Standard Standard + Erweiterung | Standard + Erweiterung
410 120% o 51, 120 12(;265 51
1-4- = § T
Achsen-
Ausfiihrung
1-phasig
(1,6 KW)
\9‘9
120 1205 785
5/6- =
Achsen-
Ausfiihrung 1l 1 80 1253
397 |5 °
413
d)\ -
25 120 120920 A: °
= 2
1-4- e
Achsen- Spezifikation
Ausfiihrung
3-phasig
(2‘4 K\N) N
55 75 780 455
5/6- o | = I
|| o | """" & e oo f Ol
Achsen-| 22y PEEEGH | 283 8188 885
Ausfiihrung CHAENEE . . >
241 5
257

XSEL

Servomotor
(230 VAC)
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Teilebezeichnung

K-Typ (Standard / Global)

FG-Anschussklemmen

Anschluss zu den FG-Klemmen des Geh&uses. Der Schutzschalter an der
AC-Zufuhrung ist in der Steuerung mit dem Gehéause verbunden.

Sicherungstrager

Stecksicherung fiir Uberstromschutz an der AC-Zufiihrung.

Netzanschluss

230-VAC-Anschluss.
(Kabel wird mit passendem Stecker geliefert.)

Anschluss fur Bremswiderstandsmodul

Das Bremswiderstandsmodul (optional/REU-1) muss installiert werden,
wenn der eingebaute Widerstand allein nicht Gber gentigend Leistung bei
hoher Beschleunigung/Betrieb unter hoher Last usw. verfugt.

Anschluss fir Motorkabel

Anschluss fiir das Stromversorgungskabel des Achsmotors.

A Anschluss fiir Achssensor-Eingange
Anschluss fir Achssensoren wie LS, CREEP und OT. (Grenzschalter,
schnelles Homing, Referenzschalter)

Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers

Batterie zur Datenspeicherung des Absolut-Enkoders. Diese Batterie entfallt
bei Achsen mit Inkremental-Enkoder.

Bl Bremsschalter (nur bei Bremse)

Wechselschalter zum Losen der Achsbremse. Der Schalter wird nach vorn
gezogen und dann nach oben oder unten gekippt. In der oberen Stellung
(RLS) wird die Bremse (bei Servo AUS) zwangsweise geldst. In der unteren
Stellung (NOM) wird die Bremse automatisch von der Steuerung betatigt.

E Status-LEDs fur Achsantriebsverstarker

Diese LEDs liberwachen den Betriebszustand des CPU-Treibers, der den
Motor regelt.
Es gibt die drei folgenden LEDs.

Bezeichnung | Farbe| Bedeutung der leuchtenden LEDs

ALM Orange| Der Treiber hat einen Fehler erkannt.
SVON Griin | Der Servoantrieb ist aktiv und der Motor lauft.
BATT ALM |Orange| Die Spannung der Pufferbatterie des Absolutspeichers ist zu niedrig.

Enkoderkabelstecker
15-poliger, D-sub-Stecker fur das Enkoderkabel der Achse

1A1

System-E/A-Anschluss

Anschluss fir drei Ein-/Ausgangskontakte einschlief3lich zweier Eingange
fur den Steuerungsbetrieb und einem Ausgang fur den Systemstatus (mit
passendem Stecker geliefert.)

Bezeichnung
EMG | Not-Aus-Eingang EIN: Die Steuerung ist betriebsbereit. AUS: Not-Aus ist ausgelost worden.
ENB [ Sicherheitseingang | EIN: Die St q ist betriebsbereit. AUS: Der Servoantrieb ist abgeschaltet.
RDY | Relaisausgang Dieses Signal gibt den Status dieser Steuerung aus. Kaskaden-
System- schaltung ist moglich. Kurzgeschlossen: Betriebsbereitschaft.

bereitschaft Offen: Nicht betriebsbereit.

Anschluss fiir Spannungsversorgung der 24V-E/As

Wenn DE/As in den E/A-Modulen (. und ) installiert sind, wird dieser
Anschluss fiir die externe Stromversorgung des getrennten E/A-Teils benétigt.

Statusdisplay

Dieses Fenster zeigt eine 4-stellige, 7-Segment-LED-Anzeige und besitzt
funf Kontroll-LEDs zur Information Uber den Systemstatus.

Manuell/Automatik-Umschalter

Mit diesem Schalter mit Verriegelung wird die aktuell benétigte Betriebsart
der Steuerung angewabhlt. Dazu wird der Schalter nach vorn gezogen und
entweder nach oben oder unten gekippt. Die obere Stellung bedeutet MANU
(Handbetrieb), die untere Stellung AUTO (Automatikbetrieb). Teaching kann
nur im Handbetrieb erfolgen; Automatikbetrieb mit externen E/As ist in
MANU nicht méglich.

Anschluss Handprogrammiergerat

25-poliger, D-sub-Stecker fur den Anschluss eines Handprogrammiergeréts
oder PCs.

Standard E/A-Einschub (Einschub 1)

Die Steuerung wird standardméagig mit einem E/A-Modul mit 32 Eingéangen
und 16 Ausgéngen geliefert.

E/A-Erweiterungseinschiibe (Einschub 2, Einschub 3, Einschub 4)

In jedem dieser Einschiibe kann ein E/A-Erweiterungsmodul (Option)
installiert werden

Servomotor

(230VAC)

«594
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FG-Anschussklemmen

Anschluss zu den FG-Klemmen des Gehéauses.
Die PE an der AC-Zufiihrung ist in der Steuerung mit dem Gehause verbunden.

Stecker fir externes Widerstandsmodul

Der Stecker fiir den Widerstand muss dann installiert werden, wenn der
eingebaute Widerstand allein nicht Gber genligend Leistung bei hoher
Beschleunigung/hoher Last usw. verflgt.

Ob ein externer Widerstand erforderlich ist, richtet sich sowohl nach den
Bedingungen des konkreten Einsatzfalls als auch nach der Achskonfiguration.

AC-Spannungsversorgung

230 VAC-Anschluss, der aus den Kontakten flr die Spannungsversorgung des
Motors, der Steuerung und dem Schutzleiter (PE) besteht.

Die Steuerung wird standardmaBig nur mit einer Klemmenleiste geliefert.
Hinweis: Die Stecker durfen bei zugeschalteter Spannungsversorgung nicht
beriihrt werden. Gefahr eines elektrischen Schlages!

Uberwachungs-LEDs fiir die Spannungsversorgung der Steuerung

Grines Licht: Die Steuerung wird korrekt mit Strom versorgt und die interne
Spannungsversorgung ist aktiv.

Freigabe-/Sperrschalter filr die Pufferbatterie des Absolutspeichers

Mit diesem Schalter wird die Speicherung der Enkoderdaten mit Hilfe der
Pufferbatterie des Absolutspeichers freigegeben oder gesperrt. Die Speiche-
rung der Enkoderdaten wurde ab Werk gesperrt. Nach Installation der Kabel fur
den Enkoder/Achssensor wird die Spannungsversorgung zugeschaltet und der
Schalter in die obere Stellung gebracht.

ﬂ Enkoder-/Achssensoranschluss

Anschluss flr Achssensoren wie LS, CREEP und OT.
* LS-, CREEP- und OT-Sensoren sind Optionen.

Motor-Anschluss

Anschluss fir Antrieb des Achsmotors.

El Wanhischalter Handprogrammiergerat

Mit diesem Schalter wird der Typ des Handprogrammiergeréts, das entspre-
chend ([9]) angeschlossen werden soll, ausgewahlt. Zwischen dem Standard-
handprogrammiergeréat von 1Al und dem ANSI-Gerét kann gewahlt werden.
Dazu ist der Schalter an der Vorderseite geméan des vorhandenen Handpro-
grammiergerats zu betatigen.

El Anschluss Handprogrammiergerit

Diese Teachingschnittstelle dient zum AnschlieBen eines IAI-
Handprogrammiergerats oder eines PCs (PC-Software), um das System zu
bedienen oder einzurichten.

E/A-System-Anschluss

E/A-Anschluss zum Steuern der Sicherheitsfunktionen der Steuerung.
Global-Version-Steuerungen sind fir Sicherheitsschaltungen bis Kategorie 4
mit diesem Anschluss und einer externen Sicherheitsschaltung ausgeriistet.

Statusdisplay

Dieses Fenster zeigt eine 4-stellige 7-Segment-LED-Anzeige und besitzt finf
Kontroll-LEDs flr den Systemstatus.
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Bezeichnungen der 5 LEDs

Bezeichnung| Statusanzeige, wenn die LED leuchten

RDY | Die CPU ist betriebsbereit (Programmsteuerung kann gestartet werden).

ALM | CPU-Alarm (Fehler, der zum Abschalten des Systems filhrt) oder Hardwarefehler der CPU

EMG [ Not-Aus wurde ausgeldst oder Hardwarefehler der CPU oder Hardwarefehler

PSE | Hardwarefehler der Stromversorgung

CLK | Systemtaktfehler

Manuell/Automatik-Umschalter

Dieser Wechselschalter mit Verriegelung dient zur Auswahl der aktuell gewlinsch-
ten Betriebsart der Steuerung. Mit diesem verriegelbaren Wechselschalter wird die
aktuell benétigte Betriebsart der Steuerung angewéhit. Dazu wird der Schalter nach
vorn gezogen und entweder nach oben oder unten gekippt. Die obere Stellung
bedeutet MANU (Handbetrieb), die untere Stellung AUTO (Automatikbetrieb).
Teaching kann nur im Handbetrieb erfolgen; Automatikbetrieb mit externen E/As ist
in MANU nicht mdglich.

E/A-AnschiuB
50-poliger Flachstecker mit 32-Ein-/16-Ausgangs-DE/As.

Ubersicht der E/A-Standardschnittstelle

Parameter Beschreibung

Steckerbezeichnung | E/A

Einsetzbarer Stecker| Flachbandstecker, 50-polig

Spannungsversorgung | Spannungsversorgung des Anschlusses, Kontakte Nr. 1 und 50.

Eingange 32 Kontakte (einschl. globaler und zugeordneter Eingange)

Ausgénge 16 Kontakte (einschl. globaler und zugeordneter Ausgange)

Verbunden mit Externe SPS, Sensoren usw.

Universeller RS232C-Anschluss

Zum Anschluss universeller RS232-Gerate. (Zwei Kanale sind nutzbar.)

Einschub fiir Feldbus-Netzwerkkarten

Einschub fir Feldbusschnittstellenmodule.

Einschiibe fiir E/A-Erweiterungskarten (Option)

Einschuibe fiir optionale E/A-Erweiterungsmodule.

Spannungsversorgung des Bremsantriebs

Spannungsversorgungsanschluss zur Betatigung der Achsbremse. 24 VDC
missen extern bereitgestellt werden. Wenn die erforderliche Spannungs-
versorgung nicht vorhanden ist, kann die Achsbremse nicht gelést werden.
Eine mit einer Bremse ausgeristete Achse muss immer mit 24 VDC
versorgt werden. Als Kabel fur die Bremse ist eine geschirmte Leitung zu
verwenden. Die Abschirmung wird an der 24 V-Spannungsversorgung
angeschlossen.

Bremsschalter-Anschluss

Anschluss fir den Schalter zum Lésen der Achsbremse, der auBBerhalb
der Steuerung installiert wird. Wenn die Kontakte COM und BKMRL*
dieses Anschlusses auf Masse geschaltet werden, 6ffnet sich die Bremse.
Das trifft dann zu, wenn die Achse von Hand nach Servo AUS, Stromaus-
fall oder Fehler der Steuerung bewegt werden soll.

Bremsschalter

Wechselschalter zum Lésen der Achsbremse. Der Schalter wird nach
vorn gezogen und dann nach oben oder unten gekippt. Die obere Stellung
des Schalters (RLS) bedeutet zwangsweises Lésen der Bremse und die
untere Stellung (NOM) automatische Betatigung der Bremse von der
Steuerung.
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Bl Bremswiderstandsmodul
=™ REU-1

Dieses Modul wandelt den bei der Abbremsung des Motors erzeugten Regenerativ-
strom in Warme um. Obwohl die Steuerung bereits ber einen eingebauten
Bremswiderstand verfiigt, kann die Leistung nicht ausreichend sein, wenn die Achse
senkrecht angebaut und die Last groB ist. In diesem Falle sind ein oder mehrere
Module erforderlich. (Siehe die Tabelle rechts.)

SIENVEIRSEER Richtet sich nach der gesamten Motorleistung der angeschlossenen vertikalen Achsen.
25 34

Position ‘ Spezifikation
Abmessungen Breite 34 mm x Hohe 195 mm x Tiefe 126 mm
Gewicht 0.9 kg

Eingebauter Bremswiderstand| 220 Q 80 W

Zubehor Steuerungskabel (Modell CB-ST-REU010) 1 m

Horizontale Anordnung 1 O
Bendtigte Module| P/Q-Typ \ K-Typ
0 Module ~100W ~800W
1 Modul ~600W ~1200W I
2 Module ~1200W ~1600W 8 2
3 Module ~1800W = [
4 Module ~2400W -
Vertikale Anordnung E A ©
Bendtigte Module | P/Q-Typ \ K-Typ j«jie 126
0 Module ~100W ~400W
1 Modul ~600W ~800W
2 Module ~1000W ~1200W
3 Module ~1400W Bei mehr als 1200W
4 Module ~2000W kontaktieren Sie bitte
5 Module ~2400W unseren Service.

B Pufferbatterie fiir XSEL-KE/KET Absolutdatenspeicher

[ Modell

IA-XAB-BT

Batterie zur Datenspeicherung einer Absolut-Werte ver-
arbeitenden Steuerung. Die Batterie muss sofort bei
Batteriealarm der Steuerung gewechselt werden.

Getrennte Lieferung. (Eine Batterie ist fiir jede Achse erforderlich.

Verpackung B Gl :
Die Anzahl richtet sich nach der Zahl der eingesetzten Achsen.)

H Pufferbatterie fiir XSEL-P/Q Absolutdatenspeicher
=N AB-5

Batterie zur Datenspeicherung
einer Absolut-Werte verarbei-

tenden Steuerung

B PEA-Erweiterungsmodul
Beschreibung

Erweiterungskarte filr zusétzliche E/As (Ein-/Ausgénge).
Es kdnnen bis zu drei E/A-Erweiterungsmodule in den Einschiiben installiert
werden.

M DeviceNet-Netzwerkkarte
Anschlussmodul fiir eine XSEL-Steuerung an DeviceNet.

Parameter Spezifikation

M SE/A-Erweiterungsmodul (Fiir XSEL-KE/KET)
! Modell/
Spezifikation

Beschreibung

IA-105-X-MW-A (Modul + 2 Verbindungskabel)
IA-105-X-MW-B (Modul + 1 Verbindungskabel)
IA-105-X-MW-C (Modul + 1 Verbindungskabel)

Dieses Modul besitzt zwei Kanéle und erméglicht 3 Kommuni-
kationsmodi Uber die mitgelieferten Verbindungskabel.

@ Modell: GB-ST-232J001 @ Modell: CB-ST-422J001

Erweiterungskarte fiir serielle Kommunikation mit der Peripherie.

| A |

Steverungsseits

Verdrahtung Verdrahtung
XM2D-1501 _ XM2A-0901 XM2D-1501
Qe[ Farbe  [iga] o] Farbe Ogev'-‘ Querschnit| _Farbe | Signal [ Ni.
hnit schni
1 s 50 [vmpsanert | =" ;
RD | 2 ——{2 [ RO | Ornge v Punkt B
iy RS |3 ——{7 RS |HelyauscharerPurk. 4
Helgaumer Pkt | CS | 4 ——{8 | CS | Pelyaser Pt e 5
Weisswae Pt | ER | § —— ¢ | ER |V 1hn AWG4 6
Aoy Vs [0R |6 ——|6 | OR |WessrePund : X7 Adem 7
7 Aden| GebchvazePuk (S | 7 ——1{5 [SG | Gebseharer Pt g
: ! 10
¢ § Orgesh Pk RD# [ 19—
10 OrngeoterPuld | RD- 10 fF———————
17| *DerKunde stellt das Y e —
2| Peripherie bereit Geusi Pt | SD- 14—
13 CaunePnd [SD4 15—
1 * Anschluss an eine Klemmleiste
%

B CC-Link-Netzwerkkarte

Anschlussmodul einer XSEL-Steuerung an CC-Link.

Parameter Spezifikation

Anzahl der Ein-/Ausgénge | 1 Modul, 256 Eingénge / 256 Ausgange * nur 1 Modul kann installiert werden. élﬂnlm‘jgef Periph. Gerét| 1 Modul, 256 Eingéinge / 256 Ausgénge * nur 1 Modul kann installiert werden.
o Schnittstellenmodul zertifiziert nach DeviceNet 2.0 (Zertifizierung erwartet) gange | Periph. E/As | 1 Modul, 16 Eingénge / 16 Ausgénge * Bis zu 3 Module Konen instaliert werden (i Envieferungseinschiben).

S"&’L}T;‘#Q fkations- Server nur fir Gruppe 2 Kommunikationsstandard| CC-Link Version 1.10 (bereits zertifiziert)

Getrennter Knoten, der vom Netzwerk mit Strom versorgt wird. Baudrate (Auswahl mit Drehschalter)

Master-Slave-Anordnung Bitauswerteimpuls Ubertragungsverfahren| Abfrageiibertragung
Kommunikations- - - .
spezifikation Abfrage Synchronisation Bildsynchronisation

Zyklisch Verschliisselung NRZI

Baudrate 500k/250k/125kbps (umgeschaltet tber DIP-Schalter) Ubertragungsweg | Busausfiihrung (geman EIA RS485)

Baudrate Max. Netzwerklénge| Max. Verzweigungsiange| Ges. Verzweiqungslange Ubertragungsformat| GemaB HDLC
Lange des 500kbps 100 m 39m Fehlerkontrolle CRC (X'"®+X"24+X°+X1)
Verbindungskabels| 250kbps 250 m 6m 78 m Anzah! belegter Stationen| 1 bis 3 Stationen (periphere Geréte)

125kbps 500 m 156 m Lénge des Baudrate (bps) | 10M 5M 2.5M | 625k | 156k

Hinweis: Wenn ein langes DeviceNet-Kabel verwendet wird. Verbindungskabels | Kabellange (m) | 100 | 160 | 400 | 900 | 1200

Spamnungsversarqung Uperraqung | 24 VDC (von DeviceNet geliefert) Stecker (steverungsseitig)] MSTBA2.5/5-G.08AUM von Phoenix Contact (*1)

Leistungsbedarf Ubertragung| 60 mA Min.

(*1) Der Stecker am Kabel (SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact) gehort zum Standardzubehor.

Anzahl belegter E/A| 1 Verzweigungspunkt

Stecker MSTBA2.5/5-G.08AUM von Phoenix Contact (*1)

(*1) Der Stecker am Kabel (SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact) gehdrt zum Standardzubehdr.

1A1

296

Servomotor
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Handprogrammiergeréat
L 45
_Modell | |A'T'X (Standard)

|A'T'XD (Mit Not-Aus-Taster)

EERIEINE Mit diesem Handprogrammiergerét werden die Funktionen fir Eingabe von
Programmen/Positionen, Testlaufen, Uberwachung etc. gesteuert.
Jede Person ist sofort mit diesem interaktiven Gerat vertraut.

Der eingebaute Not-Aus-Taster bietet zuséatzliche Sicherheit. g
Spezifikationen
Parameter [ Spezifikation Hinweis

E&t{flg&&t%gl?gtratur/ 0~40°C, Luftfeuchtigkeit: 85% rel. oder weniger Fiir XSEL-P/Q konnen nur Versionen

Betriebsumgebung Keine aggressive Gase oder ibermaRiger Staub 32[;%';3‘;;] (lfOCSA \t:/r-\\l;sn%l;?mrg:r:

Gewicht Ca. 6509 - .

Kabellange 4m

Display 20 Zeichen x 4 Zeilen, Flussigkeitskristall

Handprogrammiergerat mit ANSI-/CE-Konformitat (geeigneter Universal-Typ)

BTTE SEL-T

SEL-TD (ansI-Ausfihrung)
SEL-TD-25 (ANSI-Ausfuhrung geméR Sicherheitskategorie)

GGG Der spritzwassergeschiitzte Typ erfillt die Schutzklasse IP54. Die Benutzerfreundlichkeit wurde
verbessert durch extra programmierte eingebaute Tastknopfe fiir die entsprechenden Key-Funktionen.
Das SEL-TD / SEL-TD-25 erfiillt zusatzlich mit dem 3-Positionen-Not-Aus-Taster die ANSI-Norm.

Spezifikationen
|

Temy < 0-40 °C, Feuchtigkeit: 30% bis max. 85% (nicht kondensierend) -
Schutzklasse IP54 (auler Steckverbinder)
Gewicht 400 g oder weniger (ohne Kabel)
Kabellange 5m
Display LCD-Display mit 32 Zeichen x 8 Zeilen
39.0

218.3

Sicherheitsauslegung CE-Zeichen, ANSI-Norm (*) 89.6
(*) Nur das SEL-TD / SEL-TD-25 unterstiitzt die ANSI-Norm.

Zuordnungstabelle Handprogrammiergerét / Steuerung

46.9

T T ww T weo st [ sm
[ | Sedad | WitTomamschaler | Sandan | Gema Schemeisiaisgore
PSEL/ASEL/SSEL O (Hinweis 1) O (Hinweis 1) O (Hinweis 1) O (Hinweis 1) ©
XSEL-P O o o o ©)
Programm- XSEL-Q o © ©
steuerung XSEL-KET O O ] © ©
XSEL-KE O O O ] ]
XSEL-KETX O O O ] ]
XSEL-PX O O O O ©
XSEL-QX O © ©

* © erfullt die Sicherheitskategorien B bis 4.
O erflllt keine Sicherheitskategorie, aber Anschluss méglich.
(Hinweis 1) Zum Anschluss an PSEL/ASEL/SSEL ist ein Adapterkabel nétig.

Anschlussbild SEL-TD-25

F = - - | Adapter fur SEL-TD-25

H IA-LB-TGS
0,5m b S
] —s 1]
Steuerungskabel fiir —>
» d i PSEL/ASEL/SSEL

PSEL  ASEL  SSEL CB-SEL26H-LBO005 t Sicher-
s > heits-
r \ ] schalt-
- - kreis
PN -
ey
i 0,5m
i ] 1 sm
i I I Steuerungskabel fir
< XSEL-Steuerung

CB-SEL25-LB005 SEL-TD-25

(SEL-TD-26H fiir PSEL/ASEL/SSEL)

XSEL alle Modelle
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PC-Software fiir Standard-Steuerungsversion (nur Windows)

NI |A-101-X-MW(-EB)*

) *Fiir Steuerung XSEL-P/Q.nur Software-Versionen ab V3.0.0, fir SCARA-Steuerungen nur ab 2.0.0 verwendbar.
Set mit NOT-AUS-Box: IA-101-X-MW-EB *Filr eine Steuerung geméR Sicherheitskategorie 4 ist das Modell IA-101-XA-MW-EB erforderlich.

E6IEMIENGE| Die Software beinhaltet Funktionen filr die Eingabe von Programmen/Positionen, Testlauf und Uberwachung.
Sie hietet dazu leistungsfahige Funktionen fiir die Fehlerbeseitigung, um so die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.

SESMIEIIILY © Software (CD-ROM)

* (Kompatibel mit Windows 98, NT, 2000, ME und XP)
* PC-Anschlusskabel (5 m), Modell CB-ST-9-25 (mit NOT-AUS-Box: CB-ST-EIMW050-EB)

PC-Anschlusskabel (Modell CB-ST-9-25)
Hinweis
Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt werden soll, wéhlen Sie das Modell
CB-ST-9-25. Fiir eine zusatzliche NOT-AUS-Beschaltung zum Anschluss an die NOT-AUS-Box,
wahlen Sie das Modell CB-ST-E1MWO050-EB.

] D-Sub/9-Kontakt-Sockel Schaltplan D-Sub/25-Kontakt-Stecker
Geschirmtes Gehéause FG Geschirmtes Gehéuse FG
c BRAUN 2 2 BRAUN
< BRAUN/SCHWARZ | 3 3 BRAUN/SCHWARZ
 EZZA c ORANGE 5 B ORANGE
b= ORANGE/SCHWARZ ORANGE/SCHWARZ
c 4 4
- | B
7 6
8 :‘ l:20
18
sm 48.5 ELP-02V Lio
ROT [1 13 ROT
SCHWARZ ‘ 2 12 ROT/SCHWARZ
1 Abschirmung FG

(Abschirmung)

ﬁ mit NOT-AUS-Anschluss (Typ: CB-ST-EIMWO050-EB)
1

PC-Software fir Global-Steuerungsversion nach Sicherheitskategorie 4

MIEEN]A-101-XA-MW-EB* -

(Z0IEHIEE Die Software beinhaltet Funktionen fiir die Eingabe von Programmen/Positionen, Testlauf und Uberwachung. *Set mit NOT-AUS-Box kann nicht verwendet
Sie bietet dazu leistungsfahige Funktionen fiir die Fehlerbeseitigung, um so die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen. werden fiir XSEL-KE/P/PX.
Zusatzlich ist das PC-Anschlusskabel fiir einen redundanten NOT-AUS-Schaltkreis ausgelegt, Bineis
welcher der Sicherheitskategorie 4 entspricht. Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt werden
EESSIEIINGE Software (CD-ROM) soll, wahlen Sie das Modell CB-ST-9-25-Q. Fiir eine zusétzliche
(zubehor)  *Kompatibel mit Windows 98, NT, 2000, ME und XP NOT-AUS-Beschaltung zum Anschluss an die NOT-AUS-Box,
PC-Anschlusskabel (5 m), Modell CB-ST-9-25-Q (mit NOT-AUS-Box: CB-ST-ALMWO50-EB) wahlen Sie das Modell CB-ST-AIMW050-EB.
PC-Anschlusskabel (Modell CB-ST-9-25-Q) Abschirmung an PN 1.und a Gehéuse angechlossen
Steuerungs-Seite i
PC-Seite 5m Nr.|_Signal _[Farbe[Querschnit
| 1 |FG (Abschirm.]
] 2] TXD Ry o]
& 3 RXD GrauPink
U @@ﬂmﬂﬂﬂ ‘ ‘ V A ‘ ‘ Hmml ?, :]wbum} 0,3qmm
) 7 enPups] 0,25 qmm|
% [Teite | 0.3 qmm
i i Signal Farbe [Querschnit Z et | 0.3 qmm
NOT-AUS-Box-Seite mit NOT-AUS-Anschluss RXD | Rt {Jeie | 03qmm
T =1/ (Typ: CB-ST-ALMWO50-EB) 1D 0.25 gnm i
[D) ';j*'“m‘ 03gmm 6 | SWL NCZIIENGZ) ésv;uunn 0.25 qmm
< (F; Sjlﬂm‘»‘ 03qmm 415\'11 NC22[EMG2) [ Weiss
| Abschirm Anschluss an Gefiuse
Innen an der Ver- 2
teilerhiise gelotet
Farbe |Querschnit
[ Weiss|
%D‘ZSqmm
[Gelb |

PC-Software via USB-Schnittstelle

MEEE |A-101-X-USBMW

EhEEmEiE]  Ein USB-Adapter wird an das RS232C-Kabel angeschlossen, um die Anwendung tiber den USB-Anschluss des PC's zu betreiben.

JENNY  Software (CD-ROM)
*Kompatibel mit Windows 98, NT, 2000, ME und XP

PC-Anschlusskabel (5 m) + NOT-AUS-Box + USB-Adapter + USB-Kabel (3 m)
uUs B-Adapter Servomotor
IA-CV-USB g g
ool 5E DO,
Y a7 =
USB-Kabel RS232C-Kabel
PC-Software (CD) CB-SEL-USBO010 CB-ST-E1MWO050-EB

IAT 98
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Ersatzteile

Bei Bedarf an Kabeln fir den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die weiter unten aufgefuhrten Modellbezeichnungen.

Motorkabel / EU-Motor-Roboterkabel
Modell CB'RCC‘MADDD/CB‘XEU‘MADDD * [0 sperzifiziert die Kabellange (L). Langen bis
L

zu 20 m sind moglich. Beispiel: 080 = 8 m

. 17
4 1
gTD H [ [zza] @[ﬂ Querschnitt| Farbe| Signal | Nr. )
_ 1 4 Grin| PE | 1 1 U | Rot
(Vorderansicht) 2075 | RoL| U |2 2 |V |weiss| @0.75
T \Wweiss| Vv 3 3 | W [Schwarz|(@ecrimpt)
Schwarz, W 4 4 PE |Griin

(Abb.: Motor-Roboterkabel CB-XEU-MA[I[I[], hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker)

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel

Enkoderkabel / EU-Enkoder-Roboterkabel fur XSEL-KE/KET
Modell CB'RCBC'PA DDD/CB'XEU'PA |:||:||:| * OO0 spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis

zu 15 m sind maoglich. Beispiel: 080 = 8 m

(16) L
" " Nr. [Signal| Farbe| Ader
5 | Ader |Farbe| Signal | Nr. 1 | SD | Blau
— ® O - - 1 3D
2 D I |z [ > 2 SD |Orange
- 1 ® = &f— - - 3
Vorderansicht - - 3 4
- - 4 5
- - 2 °
~ - M M ’ 015
 Enk Kabel hochflexibel on mit Metall-Steck 015 |Bav| SD | 7 | ] s geloet
(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-XEU-PA [, hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) (Crimp) [Orangd D 8 °
Schwarzl BAT+ | 9 10 | vCC | Grin
Gelb | BAT- 10 [ ] 11 | GND | Braun
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm Grin | VCC | 11 0 12 | BAT+| schwarz
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel Braun| GND | 12 13 | BAT-| Gelb
Grau | BK- 13 [ J 14 -
Rot | BK+ 14 15 | BK- | Grau
- B 15 16 | BK+ | Rot
Abschimung an ause befestigt ~ \ ~ Abschirmung gelotet.

Enkoderkabel / EU-Enkoder-Roboterkabel fiir XSEL-P/Q

angen bis

*[0 spezifiziert die Kabellange (L). L
0=8m

zu 20 m sind maoglich. Beispiel: 08

modell CB-RCS2-PAL L [ I/CB-XEU3-PALILI[]

! @1 L Querschnitt| Farbe
as) = — 10
4.4'4— { - - 11
= E24V. 12
@ <= G/ We ov_[13 — -
14 1 o s T2 ] \
5 D ‘ “ ” - CLEEP | 25
K 13 Of— - OoT 24
@ 7= = RSV | 23
= - 9
(Vorderansicht) AWG26 - - 18
(gelotet) |5 a Rosa
Steuerungsseitig Achsenseitig Vidlett | A- J \ \ Grin
o U i B
GrangeAless] 2+ D = Grange/iess
(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-XEU3-PA O, hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) (Grin/Weiss[_z- | 6 | .. Grin/Weiss| AWG26
Blau SRD+ LS+ )
Orange SRD. 8 U Si Blau
Sch BAT+ | 14 0
:I’l?rz BAT- | 15 J BAT+ Sc(;l?vrlgfz
. . . run vcc 16 BAT— elb
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm s [N [/ U vee | Gin
. . . rau - |20 | raun
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel T TG J Chayies
- — u
[Roschimung Rot
\_Abschirmung
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Ersatzteile

GS-Enkoderkabel / EU-GS-Enkoder-Roboterkabel fiir RCS2-RT6/RT6R/RT7/RTC8/RTC10/RTC12/RA13R

Langen bis
8m

Modell CB-RCS2-PLALILIL1/CB-XEU2-PLALIL[] AT S mogic Sanper a8 -

1) L Grenzschalterseig 10
11
Jeiss/Orangef E24 VvV 12 Il
EsS/Grin] 0 V.
raun/Blau LS Braun/Blau
[Braun/Gelb]| 1H] CLEEP [ BraunGel] oot
a3 raun/Rot | OT | I} oT Braun/Rot
[Braun/Sch] RSV [Braun/Schu
put - = E) [Grererioy = =
® < = = 18
~| 14 1 - — 19 gneé
- ) Weiss/Blau| A+ A
2% ,3 I I D ‘ | AWG26 [Weiss/Gelb | A— ] A
® "= (geltet) [ Weiss/Rot -+ Il B
eiss/Schv. — Z B oA (R
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(Abb.: Grenzschalter-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU2-PLA (I, hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) Rot vcc 6 1 BAT+ Violett
Schwarz GND 7 BAT— Grau
Blau BKR— 1e) vCC R
Gelb BKR+ 1 g GND | Schwarz
. . . - — 22 BK— Blau
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm (PADSCAVT W AGe kU e Sl Gekrm BK+__|_Gelb
Abschirmunt wird an geklemmt

* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel

GS-Enkoderkabel / EU-GS-Roboterkabel fiir XSEL-KE/KET mit Einsatz des Referenzpunktsensors

Modell CB-RCBC-PLA [ 1/CB-XEU-LC[ 1] e megion Bosper geo - an"

Steuerungen
L
\[g ‘S\gna\ ‘ Farbe ‘ Ader
1 |24V 0UT| Hellblau
o= 2 n_ | Pink
[ |ezzz| 3 - -
ol -
Ader | Farbe |Signal| Nr. 4 | LS |Lmonengi
Hellblau [24v0UT 6 5 | CREEP| Orange
Pk | N | 5 6 | o7 | Ga
Li in| LS | 4 7| RSV_|MBelbiu
AWG24
(Abb.: Grenzschalter-Roboterkabel CB-XEU-LC OO, hochflexibel, EU-Version mit Metall-Stecker) Orange |CREEP| 3 8 - -
Grau or| 2 9 R
. . . 1B/Hellblau| RSV | 1 N
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 50 mm 10

. . A Hinweis: "1B" bedeutet 1 schwarze Punktmarkierung
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel

E/A-Flachbandkabel fiir XSEL-KE/KET/P/Q
Modell CB'X'PIO DDD * [:1|[| spezifiziert die Kabellange (()L): Langen bis

zu 10 m sind méglich. Beispiel: 08 8m

| L Nr. \ Farbe \ Ader \ Nr. \ Farbe \ Ader Nr. \ Farbe \ Ader
1 Braun 1 18 | Grau2 35 | Grin4
2 Rot 1 19 | Weif 2 36 | Blau4
3 | Orange 1 20 | Schwarz2 37 | Purpur4
4 Gelb 1 21 | Braun3 38 | Grau4
Kein Steckverbinder 5 Griin 1 22 Rot 3 39 | WeiB 4
6 Blau 1 23 | Orange 3 40 | Schwarz4
7 | Purpuri 24 | Gelb3 41 | Braun5
8 | Graul | Flach- [ 25 | Grin3 | Flach- | 42 Rot5 | Flach-

\_ Flachkabel (50 Adern) 9 Weil} 1 kabel 26 | Blau3 kabel 43 | Orange 5| kabel

10 | Schwarz1 27 | Purpur3 44 | Gelb5 ST
11 | Braun2 28 | Grau3 45 | Grin5 (O
12 Rot 2 29 | WeiB3 46 | Blau5

13 | Orange 2 30 | Schwarz3 47 | Purpur5

14 | Gelb2 31 | Braun4 48 | Graub

15 | Grin2 32 Rot 4 49 | WeiB 5

16 Blau 2 33 | Orange 4 50 | Schwarz5

17 | Purpur2 34 | Gelb4
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Anderungen als Folge des technischen Providing quality products
Fortschritts vorbehalten since 1986
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IAl Industrieroboter GmbH
Ober der Réth 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.:+49-6196-8895-0
Fax:+49-6196-8895-24
E-Mail: info@lAI-GmbH.de
Internet: http://www.lAl-GmbH.de

IAl America Inc. IAl CORPORATION
2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan
Tel.: +1-310-891-6015 Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-543-64-5105 Fax: +81-543-64-5182

1Al das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAI Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA oder Deutschland





