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|Al's Nachste RoboCylinder-Generation: RCP6

Sie konnen das Produkt, das Ihre Anforderungen optimal erfillt,
aus einem umfangreichen Sortiment von 92 Modellen auswahlen.

1 StandardmafBig mit einem hochauflosenden, batterielosen
Absolut-Enkoder ausgeriistet.
Die Vorteile eines Achsantriebs mit batterielosem Absolut-Enkoder

Keine Batteriewartung erforderlich, da es gar keine Batterie gibt. Verkirzte Betriebszeit und somit geringere
Fertigungskosten, weil bei Inbetriebnahme, nach Not-Aus oder Fehlbedienung kein Referenzpunkt angefahren
werden muss. Der Preis verdndert sich gegentiber den konventionellen, inkrementellen Enkodern nicht.

Vorteile von Absolut-Enkodern

1. Mit einem Absolut-Enkoder ist kein @ Batterieloser Absolut-Enkoder
Referenzpunktfahren notwendig ’j o g
: ¢ fahrt mehr, und ohne Preisaufschlag:
2. Kein externer Home-Sensor erforder- b@ Kein Zuriick zum Inkremental-Enkoder.

lich, da keine Referenzpunktfahrt
durchgefiihrt wird.

3. Es mussen keine Werkstlicke
entnommen werden, auch nicht nach
einem Not-Aus.

4. Kein aufwandiges Erarbeiten eines
Programms zum Referenzpunktfahren,
auch nicht beim Anhalten innerhalb
eines Maschinenkomplexes.

Vorteile von batterielosem Betrieb

Integrierter Positionsspeicher

1. Wegfall der Batteriewartung.
2. Kein Raumbedarf fiir Batterieinstallation.

2 Hohere Positionier-Wiederholgenauigkeit

Mit der verbesserten Prézisionsfertigungstechnik von gewalzten Kugelumlaufspindeln und Gewinderillen der
Muttern ist eine wesentlich hohere Genauigkeit gegeniiber der Positionier-Wiederholgenauigkeit (+20 um) von
friheren RoboCylindern erreicht worden.

Standardversion ilOum Hochprazisionsversion iSp,m

(Nur ftir RCP6-SA/WSA erhaltlich)

3 PowerCon-Kompatibilitat

Anschlussfahig an PowerCon-Steuerungen, die mit einem Hochleistungstreiber ausgestattet sind. Die Leistung des
Schrittmotors wird um ca. 50 % mit Einsatz der PowerCon-Technologie gesteigert. So konnen die Zykluszeit
verringert und die Produktivitat erh6ht werden.



Néachste RoboCylinder-Generation: RC P6

4 Integrierte Steuerung fiir alle Modelle

Separate Standardsteuerung oder integrierte Steuerung fiir alle Modelle wahlbar.

Vorteile der integrierten Steuerung:

» Kleineres Steuerungspanel.

» Einfache Kabelverlegung.

» Weniger Wartungsaufwand, da Kabel gemeinsam genutzt werden.

Mit Gateway und Signalverteiler(n) kann die Grof3e des Steuerungspanels verkleinert und die Anzahl der
Kabel verri ngert werden. *Siehe S. 6 fiir weitere Informationen zu Gateway und Signalverteiler.

Steuerungspanel fiir die Standardsteuerung Steuerungspanel fiir die RCP6-Achse mit integrierter Steuerung

Steuerungspane|

Stromversorgung Steuel’uhgspane|

Stromversorgung

Hutedofalq

16 Steuereinheiten
||| Hifufaful,

16 Kabel ¢

Gerateseite

Einsatz mit 16 angeschlossenen Achsen

? Signalverteiler
]

Gerite-
seite % I
4 Achsen 4 Achsen
4 Achsen 4 Achsen

* Die maximale Leitungslange zwischen Gateway und RCP6S-Achse betragt 20 m.
Auch bei zwischengeschaltetem Signalverteiler bleibt die maximale Lange bei 20 m.
Die Leitungslange vom Gateway zum Signalverteiler darf 10 m nicht tiberschreiten.

’ Einsetzbare Steuerungen fiir die RCP6-Baureihenversion mit separater Standardsteuerung

PCON-CB/CFB MCON-C MSEL

Mehrachs-Positioniersteuerung

Mehrachs-Programmsteuerung

Einachs-Positioniersteuerung

=i D Siehe S. 132 fir weitere

Einzelheiten
Maximale Anzahl Maxumale Anzahl
ansteuerbarer Achsen: 1 ansteuerbarer Achsen: 8
Maximale Anzahl der u Maximale Anzahl der
Positionierpunkte: 256
* Maximal 4 Achsen aus der
RCP6-Baureihe ansteuerbar.

Mammale Anzahl
ansteuerbarer Achsen: 4

MaX|maIe Anzahl der
Posmonlerpunkte 30.000

Positionierpunkte: 512
[t} (bei Netzwerk-Spez.: 768)




RCP6/RCP6S-Baureihe:
Modelltypen und Merkmale

Radialzylinder: RRA

Batterielos-Absolut-Enkoder

Motor

Grundrahmen

Kugelumlaufspindel

Lineare Kugelumlauffiihrung

Schubstange

Schubstangenausfiihrung: RA

Batterielos-Absolut-Enkoder

ﬁ. Motor
= Grundrahmen
o Kugelumlaufspindel
Anschlag

Schubstange

P> Die eingebauten linearen Kugelumlauffiihrungen
nehmen radiale Lasten und Lastmomente auf.
Schwingungen beim Anhalten werden unterdriickt.
Ein Hub bis zu 700 mm ist damit mdglich. Dartiber
hinaus wurde die Produktqualitat bezogen auf eine
Genauigkeit von, 0 Grad” bei ruhender Schubstange
ohne wirkende Last betrachtlich verbessert.

P Kompakte Ausstattung ohne externe Flihrung.

Anwendungsbeispiele

- Einsetzen, Einpressen oder Nieten von Werkstlicken

« Hubeinrichtung oder Entlader fiir Werkstticke

- Verfahrbare Vertikalachse eines kartesischen Systems

- Transportieren oder Positionieren einer leichten Last

P Dieser Typ verfligt Gber keine in der Achse

eingebaute lineare Fiihrung. Von den
RCP6-Stangentypen dhnelt diese einem
Pneumatik-Zylinder und ist die preisglinstigste
Variante.

Anwendungsbeispiele

- Ersatz von Pneumatik-Zylindern

« Schubkraft kombiniert mit einer Fiihrung

- Einsetzen, Einpressen oder Nieten von Werkstticken

« Hebeeinrichtung oder Entlader fiir Werkstticke



Breiter Radialzylinder: WRA

Batterielos-Absolut-Enkoder

Motor

Grundrahmen
Kugelumlaufspindel

i Lineare Kugelumlauffiihrung

Schubstange

Tischschlittenausfihrung: TA

Batterielos-Absolut-Enkoder

-
Motor
. ‘ Grundrahmen
e L Kugelumlaufspindel

Lineare Kugelumlauffiihrung

Tischschlitten

Néachste RoboCylinder-Generation: RC P 6

P Bedingt durch einen breiten Grundrahmen und
hochsteife Schubstange kann der Zylinder maximal das
Vierfache des zulassigen Drehmoments am Stangen-
kopf im Vergleich zu einem Standard-Radialzylinder
aufnehmen. Mit seinem hohen zuldssigen dynamischen
Moment ist der Radialzylinder zum Festschrauben und
Durchriihren mit hohem Lastdrehmoment einsetzbar.

P Kompakte Anlage ohne externe Fiihrung.

Anwendungsbeispiele

- Einsetzen, Einpressen oder Nieten von Werkstiicken

« Schrauben festziehen oder Rithren

+ Hebeeinrichtung oder Entlader fiir Werkstticke

- Verfahrbare Vertikalachse eines kartesischen Systems
- Transportieren oder Positionieren einer leichten Last

- Unterbau einer Pick & Place-Einheit

P Das Werkstiick kann an den Gewindebohrungen auf der
Oberflache des Tischschlittens und der Kopfplatte
befestigt werden.

P Mit der im Tischschlitten eingebauten linearen Kugel-
umlauffihrung werden Momente in den Richtungen
,Durchbiegung” (Ma), ,Verdrehung” (Mb) und ,Verwin-
dung” (Mc) aufgenommen.

P Hochsteife Ausfiihrung (Doppelblock) als Option wahlbar.
Mit zwei Fiihrungsblocken erhohen sich die zuldssigen
dynamischen Momente bis zum 4,3-fachen in den
Richtungen ,Durchbiegung” (Ma) und ,Verdrehung” (Mb).

Anwendungsbeispiele

« Ersatz von Pneumatik-Schlittenachsen
« Spannaufgaben wie das beidseitige Einklemmen eines Werkstticks

- Positionieraufgaben wie das Halten eines Werkstticks mit der
Stirnseite des Tischsschlittens

- Werkstticke auf einem Forderband zur Seite schieben

-Verfahrbare Vertikalachse eines kartesischen Systems



RCP6/RCP6S-Baureihe:
Modelltypen und Merkmale

Schlittenausfiihrung: SA

Batterielos-Absolut-Enkoder

Motor

Grundrahmen
Edelstahlband

Kugelumlaufspindel
. Lineare Kugelumlauffiihrung
. Schlitten

Breite Schlittenausfiihrung: WSA

Batterielos-Absolut-Enkoder

Motor

Grundrahmen
Kugelumlaufspindel
Edelstahlband

Lineare Kugelumlauffiihrung
Schlitten

Merkmale

P Die in den Grundrahmen eingebaute lineare
Kugelumlauffiihrung nimmt Momente in den
Richtungen,Durchbiegung” (Ma), ,Verdrehung” (Mb)
und ,Verwindung” (Mc) auf.

P Im Zusammenspiel mehrerer Achsen konnen

zwei- und dreidimensionale Operationen ausgefiihrt
werden.

Anwendungsbeispiele

- Ersatz von kolbenstangenlosen Pneumatik-Zylindern

- Austausch von selbstgefertigten Antriebseinrichtungen
mit Kugelumlaufspindel, Fihrung und Motor

- Einsatz als Trag- und Verfahrachsen eines kartesischen Systems

- Montage, Inspektion und Léangenmessung mit hoher
Genauigkeit

Merkmale

b Perfekt als Tragachse eines kartesischen Systems.
Die in dem breiten Grundrahmen eingebaute lineare
Kugelumlauffiihrung nimmt Momente in den
Richtungen,Durchbiegung” (Ma), ,Verdrehung” (Mb)
und ,Verwindung” (Mc) auf.

P> Eine 2. Achse kann auf einen breiten Schlitten-
ausflihrung befestigt werden, ohne das Edelstahlband
zu entfernen.

P Im Zusammenspiel mehrerer Achsen kdnnen zwei-
und dreidimensionale Operationen ausgefiihrt werden.

Anwendungsbeispiele
« Ersatz von kolbenstangenlosen Pneumatik-Zylindern

- Austausch von selbstgefertigten Antriebseinrichtungen
mit Kugelumlaufspindel, Fihrung und Motor

- Montage, Inspektion und Léngenmessung mit hoher
Genauigkeit



Néchste RoboCylinder-Generation: RC P6

Baureihenversion mit integrierter Steuerung: RCP6S

Steuerung

Schrittmotor

Hochauflésender batterieloser Absolut-Enkoder

RCP6S-Peripheriegerate
Gateway

Uberwachung mit LED-Licht

Servo EIN
Not-Aus oder aufgetretener Fehler
Keine Stromversorgung oder Servo AUS

07 Anschluss fiir Signaliibertragung

Anschluss fir PC, Handprogrammiergerat, etc.

Stromversorgung / Anschluss fiir Signalaustausch

Anschluss fiir Gateway, Signalverteiler oder SPS-Adapter.
Kabelaustrittsrichtung optional frei wahlbar.

*Eine Gateway- oder SPS-Adapter-Einheit sind fiir den Betrieb der RCP6S-Achse erforderlich.

» Kompatible Feldnetzwerke
Das Gateway kann zusammen mit den folgenden

= 6 Typen von Feldnetzwerken verwendet werden.
. . PJRJOJF] i ©

( I -Link Devicei'et
s2288  Ethetet/IP EthercAT™

P 4 RCP6S-Achsen oder 4 Signalverteiler kdnnen an
ein Gateway angeschlossen werden.

P Die Bremse kann gel6st werden, indem ein Signal
von einer externen Stromquelle an den Bremsfrei-
gabe-Eingang fiir jeden Kanal gelegt wird.

(Nur wenn die Achse direkt angeschlossen ist.)

Signalverteiler

P Die Kommunikationszeit bei direkter Ankopplung
der RCP6S-Achse betragt 10 ms bzw. 40 ms mit
zusatzlichem Signalverteiler. Auch bei einer
héheren Anzahl von angeschlossenen Achsen
verldngert sich die Kommunikationszeit nicht.

Gateway RCP6S-SA6C

—-

Gateway Signalverteiler RCP6S-SA6C
1 L
-—

SPS-Adapter

P Der Signalverteiler ist ein Hubknoten, der in
Verbindung mit einem Gateway eingesetzt wird.

P Ein Gateway und ein Signalverteiler oder ein
Signalverteiler und eine RCP6-Achse sind jeweils
Uber eine serielle Signallibertragung miteinander
verbunden.

P Maximal sind 4 RCP6S-Achsen anschlief3bar.

P Bei Betdtigen des Bremsldseschalters werden die
Zustande EIN/AUS der Bremse aktiviert.

P Der SPS-Adapter ist ein Modul, das eine
serielle Signallibertragung von einer
Master-Steuerung oder SPS in kombinierter
Form zu einer RCP6S-Achse erlaubt.

» Eine RCP6S-Achse und ein SPS-Adapter
konnen Uber ein Steckerverbindungskabel
miteinander verbunden werden.



Produktiibersicht

Schlittenausfiihrung: SA

A AchsgréBe Steigung  Wiederholgenauigkeit Hub Max. Geschwin- Max. Zuladung (kg) Referenz-
Motorbauform Typ Abbildung (Breite) (mm) (mm) (mm) digkeit (mm/s) Horizontal Vertikal seite
16 +0.01 1260 7 15
D 10 50~500 785 12 3
SA4C ; 5 £0.01 (50 mm-Schritte) 390 14 ss (13
[+0.005]
40 mm 25 195 18 12
20 £0.01 1440<1280> 15 1
12 50~800 900 28 25
SA6C / 6 : fooggs] (50 mm-Schritte) 450 32 6 s15
Gerader 58 mm 3 = 225 40 16
Motor 24 QT 1200 37 3
16 = 50~800 980 <840> 46 8
SA7C / D 8 £0.01 (50 mm-Schritte) 490 51 6 \s17
70 mm 4 [+0.005] 245 <210> 55 25
30 001 1200 <850> 28 3
) 20 = 50~1100 1000 <800> 60 4
SA8C / D 10 +0.01 (50 mm-Schritte) 500 70 s \s19
85 mm 5 [+0.005] 250 80 55
a 16 1260<1120> 7 15
) 10 50~500 785 12 3
S / ] 5 001 (50 mm-Schritte) 390 14 55 (821
40 mm 25 195 18 12
a 20 1280<1120> 15 1
12 50~800 900 <800> 28 25
SA6R f D 6 +0.01 (50 mm-Schritte) 450 32 6 523
' 58 mm 3 225 40 14
Seitmotor . A 1080 37 3
16 50~800 840 <700> 46 8
SA7R / D 8 0 (50 mm-Schritte) 420 51 16 525
70 mm 4 210 55 25
o 30 1200 <850> 26 3
) 20 50~1100 1000 <800> 55 4
SA8R / D 10 0 (50mm-Schritte) 500 <450> 70 25 .27
85 mm 5 250 80 55

Die Werte in < > gelten fir Vertikal-Betrieb. Die Werte in [ ] gelten fiir die Hochprazisionsversion.

Breite Schlittenausfiihrung: WSA

] AchsgroBe Steigung  Wiederholgenauigkeit Hub Max. Geschwin- Max. Zuladung (kg) Referenz-
Motorbauform Typ Abbildung (Breite) (mm) (mm) (mm) digkeit(mm/s) Horizontal Vertikal seite
16 +0.01 840 4 =
7 10 50~500 610 15 -
-
WSA10C Lo [: 5 [ f()ob(gs] (50 mm-Schritte) 390 <350> 28 3 529
100 mm 25 = 195 <175> 40 10
4 20 +0.01 800 12 =
12 50~800 600 25 -
WSA12C & (:] 6 : fooggs] (50 mm-Schritte) 450 <400> 40 9 531
Gerader - 120 mm 3 - 225 60 18
oter g ‘:] ?g +£0.01 50~800 ;gg ?(5) -
WSA14C o 8 +0.01 (50 mm-Schritte) 420 <350> 65 1w (833
~ 140 mm 4 [0.005] 210 <175> 80 26
7 50~1100
WSA16C ﬁ’ 10 i)ob(gs (50 mm-Schritte) 450 <240> 70 15 s.35
& 160 mm 5 [(0.005] 195<170> 100 50
- 16 840 4 =
. 10 50~500 610 15 =
o= —
WSAT0R 3 5 +0.01 (50 mm-Schritte)  390<305> 28 3 s.37
100 mm 25 195 <175> 40 10
- 20 800 12 =
" 12 50~800 600 25 -
WSA12R <™ D 6 +0.01 (50 mm-Schritte) 450 <400> 40 9 39
f 120 mm 3 225 60 16
Seitmotor . 24 =50 25 -
: 16 50~800 560 50 -
~ [
WSAT4R & 8 001 (50mm-Schritte)  420<350> 65 14 (541
T~ 140 mm 4 175 80 26
- 50~1100
WSA16R 4:'_&,- 10 +0.01 (50 mm-Schritte) 365 <210> 70 15 s43
d 160 mm 5 170 <145> 100 45

Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. Die Werte in [ ] gelten fiir die Hochprazisionsversion.



Nachste RoboCylinder-Generation RC P6

Schubstangenausfihrung: RA

) AchsgroBe  Steigung Wiederholgenauigkeit Hub Max. Geschwin- Max. Halte- Max. Zuladung (kg) Referenz-
Motorbauform  Typ Abbildung (Breite) (mm) (mm) (mm) digkeit (mm/s)  kraft (N) Horizontal Vertikal seite
3 16 840 48 6 1.5
10 50~200 700 77 15 25
A / 5 001 (50 mm-Schritte) 350 155 28 5 ‘
40 mm 25 175 310 40 10
20 800 56 6 15
+ 12 50~300 700 93 25 4
+
RA6C / 6 £0.01 (50 mm-Schritte) 450 185 40 10 ‘
Gerader 3 225 370 60 20
Motor ? 24 860 <640> 182 20 3
ar 16 50~300 700 <560> 273 50 8
+
RA7C / 8 £0.01 (50 mm-Schritte) 420 <350> 547 60 18 ‘
4 210<175> 1094 80 28
p 20 600 <450> 500 30 5
RA8C / 10 £0.01 (50 msgfgﬁm t) 300<250> 1000 60 40
5 150 2000 100 70
16 840 48 5 1
‘ 10 50~200 610 77 12 2.5
R M 5 £0.01 (50 mm-Schritte) 350 155 25 5 @
2.5 175 310 40 10
20 800 56 6 15
ma 12 50~300 700 93 25 4
RAGR / 6 £0.01 (50 mm-Schritte) 450 185 40 10 @
Seitmotor 3 225 370 60 20
24 800 <640> 182 20 3
A 16 50~300 560 273 50 8
i W‘ 8 +0.01 (50 mm-Schritte) 420 <350> 547 60 18 @
4 175 1094 80 28
20 400 500 30 5
> 50~300
RASR M 10 +0.01 (50 mm-Schritte) 200 1000 60 40
5 100 2000 100 70
Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb.
Radialzylindertyp: R RA
. Achsgrofe  Steigung Wiederholgenauigkeit Hub Max. Geschwin- Max. Halte-  Max. Zuladung (kg) Referenz-
Motorbauform  Typ Abbildung (Breite) (mm) (mm) (mm) digkeit(mm/s)  kraft (N) Horizontal Vertikal seite
16 1120 48 7 1.5
« 10 60~410 700 77 18 3
=+
RRA4C / 5 +0.01 (50 mm-Schritte) 350 155 28 ‘
25 175 310 40 10
20 800 56 6 1.
-y 12 65~415 700 93 25 4
+i
RRAGC / 6 £0.01 (50 mm-Schritte) 450 185 40 10 ‘
Camit 3 225 370 60 20
Motor . ?2 70~520 ggg <ggg> ;gg ég Z
i )~ < >
+
RRA7C / 8 S0 (50 mm-Schritte) 420 547 60 18
4 210 1094 80 28
- 20 600 <450> 500 30 5
RRAS8C / 10 +0.01 (50 nfr‘:_gggritte) 300<250> 1000 60 40
5 150 2000 100 70
) 16 840 48 5 1
10 60~410 610 77 13 25
RRA4R /" 5 £0.01 (50 mm-Schritte) 350 155 28 5 ‘
40 mm 25 175 310 40 10
~ 20 800 56 6 1.5
- 12 65~415 700 93 25 4
+
RRAGR / 6 £0.01 (50 mm-Schritte) 450 185 40 10 @
o — 58 mm 3 225 370 60 20
. 24 860 <640> 182 20 3
4 16 70~520 560 273 50 8
RRA7R / 8 +001 (50 mm-Schritte) 420<350> 547 60 18 @
70 mm 4 175 1094 80 28
g 20 400 500 30 5
4 50~700
RRASR f 10 +0.01 50 mmachritte) 200 1000 60 40
85 mm 5 100 2000 100 70

Die Werte in < > gelten fir Vertikal-Betrieb.

3



Produktubersicht

Breiter Radialzylindertyp: WRA

. Achsgroe Steigung Wiederholgenauigkeit Hub Max. Geschwin- Max. Halte- Max. Zuladung (kg) Referenz-
Motorbauform Typ Abbildung (Breite) (mm) (mm) (mm) digkeit (mm/s)  kraft (N) Horizontal Vertikal seite
16 700 48 4 -
1 10 50~500 525 77 145 -
WRA10C > 5 £0.01 (50 mm-Schritte) 350 <260> 155 28 5 @
& 25 175 310 40 10
20 800 56 7.5 -
12 50~500 560 93 30 -
WRA12C ,” 6 =10 (50 mm-Schritte) 400 <340> 185 55 7.5 ‘
Gerader L 3 225<200> 370 70 175
Motor 24 630 182 25 -
e 16 50~600 560 273 50 -
WRA14C "v/ 8 +001 (50 mm-Schritte) 420 <210> 547 65 15
¢ 140 mm 4 210<130> 1094 85 25
; 20 450 500 30 -
50~800
WRA16C 10 +0.01 (50 mm-Schritte) 240 <200> 1000 60 365
¢ GO 5 130<100> 2000 100 70
y 16 700 48 4 -
E 10 50~500 525 77 11.5
WRA10R n.y/- 5 =0 (50 mm-Schritte) 350 <260> 155 28 5 ‘
. 2.5 175<150> 310 40 10
: 20 800 56 7.5 -
12 50~500 560 93 30 -
WRA12R & 6 +001 (50 mm-Schritte) 400 <280> 185 55 75 ‘
Seitmotor ~ 3 225<200> 370 70 175
g 24 630 182 25 -
g 16 50~600 560 273 50 =
WRAT4R DJ— 8 S (50 mm-Schritte) 350<210> 547 65 15 ‘
4 175<130> 1094 85 25
o 20 420 500 30 -
i 50~800
WRA16R ‘-u/-, 10 +0.01 (50 mm-Schritte) 240 <180> 1000 60 345
¢ 5 120<100> 2000 100 63

Tischschlittenausfiihrung: TA

. AchsgroBe Steigung  Wiederholgenauigkeit Hub Max. Geschwin-  Max. Zuladung (kg) Referenz-
e AT Mg (Breite) (mm) (mm) (mm) digkeit (mm/s) Horizontal ~Vertikal seite
LSl Einzelfilhr: 25~150 OG> | SH 10
e 4 10 2 -Schri 785<700>  4[8 25025
TA4C D T ) (25 mm-Schritte) [8] [2.5]
5 Doppelfiihr: 40, 65, 90, 390 5[10] 5[5]
40 mm 25 1230, 100, 260 195 5(10]  10[10]
20 (%) Einzelfiihr.: 25~200 1120 <800> 5[] 1
Gerader - D 12 oo (25 mm-Schritte)  gooig00<6805]  8[15]  3[3]
Motor ; 0. Doppelfiihr: 45, 70, 95,
J 6 NS 400 100201 6[6]
58 mm 3 (50 mm-Schritte) 200 100200 12[12]
24 (%) Einzelfiihr.: 25~300 1080 <860> 10[-] 30
(25 mm-Schritte)
TATC : D 16 001 Doppeit: 40, 65, 700 <560>  12[25] 7171
8 90~390 420<350> 15[30]  16[16]
70 mm 4 (50 mm-Schritte) 210 15[30]  20[24]
160) Einzelfiihr: 25~150 980 <700> 3L 1
. 10 25 mm-Schritte) 8ONG5 4[8] 2.5[2.5]
TA4R e D +0.01 . ( )
5 Doppelfiihr: 40, 65, 90, 390 5[10] 5[5]
40 mm 25 V410, T2 2240 195 50101 10[10]
20 (%) Einzelfiihr.: 25~200 1120 <800> 5[] 1
Seitmot TAG6R i D 12 Doppelfih (4255 %mégcmte) Tosive] GO | el
eitmotor i 3 I ppelfihr: 45, 70, 95,
6 001 120-320 400 101200 6[6]
58 mm 3 (50 mm-Schritte) 200 10[20] 12[12]
24 (%) Einzelfiihr.: 25~300 1080 <860> 10[-] 30
TATR e D 16 . (42(;5 2"5""5‘“”“9 700<560>  12[25]  7[7]
. elrunr.: ), by
: 8 £0.01 R 0300 420<350> 15[30]  16[16]
70 mm 4 (50 mm-Schritte) 210 15[30] 20[24]

(*) Nur mit Einzelblock-Fuihrung. Die Werte in < > gelten fiir Vertikal-Betrieb. Die Werte in [ ] gelten fiir Modelle mit Doppelblock-Fiihrung (Option DB).



Nachste RoboCylinder-Generation RC P6

Modellbezeichnungen

Schlittenausfiihrung: SA

—[_1— WA —| | — | | — | | — | | /| | — | | — | |

Enkoder- Motor- Passende E/A-Typ

Baureihe T Steigun Hub Kabelldnge Optionen
YR Typ Typ gung Steuerungen (RCP6) (RCP6S) 9 P
RCP6 Standard (Separate Steuerung) ‘ WA  Batterielos-Absolut ‘ 50 50mm ‘ SE  SEA-Typ ‘ N ohne Kabel
RCP6S Eingebaute Steuerung t ! P m
‘ 1100 1100 mm PCON-CB/CGB S 3m
35P  350]-Schrittmotor (Angabe in 50 mm-Schritten) P3  MCON M 5m
v Achsbreite: 40 mm 42P  420J-Schrittmotor MSEL XOO  Spezifzierte Linge
Motor mit Kupplung 56P  560-Schrittmotor 25  25mm B4R PCON-CFB/CGFB ROCI  Roboterkabel
Achsbreite: 58 mm 56SP  56[J-Schrittmotor 3 3mm Bei der RCP6-Baureihe (mit
SA6C Motor mit Kupplung 2 2mm gxterner separater Steuerung)
ist der entsprechender Code
sazc Achsbreite: 70mm 5 S5mm fir die gewiinschte passende
Motor mit Kupplung 6 6 mm Steuerung zu wahlen, bei der
e Achsbreite: 85 mm 8 8mm R;PiS—B;urelhe (n;l;lntef B  Bremse
) grierter Steuerung) der
Motor mit Kupplung 10  10mm Code fiir SEA-Typ. CJT  Kabelausgang oben
Achsbreite: 40 mm 12 12mm CJR Kabelausgang rechts
SA4R .
Motor abgewinkelt 16 16 mm CJL Kabelausgang links
Achsbreite: 58 mm 20 20mm CJO  Kabelausgang seitlich
SA6R .
Motor abgewinkelt 24 24mm CJB  Kabelausgang unten
Achsbreite: 70 mm 30 30mm ML  Abgewinkelter Motor links
SATR  Motor abgewinkelt
otor abgewinke MR  Abgewinkelter Motor rechts
Achsbreite: 85 mm NM  Umgekehrte Referenzposition
SABR  \otor abgewinkelt
otor abgewinke SS  Schlittenabstandshalter
HPR Hochprézisionsversion
* Der Auswahlbereich fiir Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp. SR SChl'ttenm"?r'SpeZ'ﬁkanon
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite. W__ Doppel-schlitten

Breite Schlittenausfiihrung: WSA

—[_1— WA —| | — | | — | | — | | /| | — | | — | |

i Enkoder- Motor- . Passende E/A-Typ . .
Baureihe T Steigun Hub Kabellange Optionen
yp Typ Typ gung Steuerungen (RCP6) (RCP6S) 9 P
‘ RCP6 Standard (Separate Steuerung) ‘ WA Batterielos-Absolut ‘ 50 50 mm ‘ SE SEA-Typ ‘ N ohne Kabel
‘RCPGS Eingebaute Steuerung 1 1 P m
‘ 1100 1100 mm PCON-CB/CGB S 3m
‘ 35P  350-Schrittmotor (Angabe in 50 mm-Schritten) P3  MCON M 5m
Wsatoc Achsbreite: 100 mm 42P  4200-Schrittmotor MSEL XOD | Sperifzierte Linge
Motor mit Kupplung 56P  56(]-Schrittmotor 25 25mm P4 PCON-CFB/CGFB ROIC]  Roboterkabel
Achsbreite: 120 mm 56SP  56-Schrittmotor 3 3mm Bei der RCP6-Baureihe (mit
WSA12C Motor mit Kupplung externer separater Steuerung)
& 4mm ist der entsprechender Code
Achsbreite: 140 mm 5 5mm fiir die gewiinschte passende
WSA14C B . N
Motor mit Kupplung 6 6mm Steuerung zu wahlen, bei der
N RCP6S-Baureihe (mit inte-
Achsbreite: 160 mm 8 8 mm B  Bremse
WSA16C . grierter Steuerung) der
Mot tK |
otor mit Kupplung 10 10 mm Code fiir SEA-Typ. CJT Kabelausgang oben
Achsbreite: 100 mm 12 12mm CJR Kabelausgang rechts
WSA10R ’ -
Motor abgewinkelt 16 16 mm CJL Kabelausgang links
Achsbreite: 120 mm 20 20mm CJO Kabelausgang seitlich
WSA12R R
Motor abgewinkelt 24 24 mm CJB Kabelausgang unten
WsA14r /chsbreite: 140 mm ML Abgewinkelter Motor links
Motor abgewinkelt MR Abgewinkelter Motor rechts
ite: NM Umgekehrte Referenzposition
WSA16R Achsbreite: 1§0 mm 9 e ! P!
Motor abgewinkelt HPR Hochprazisionsversion
SR  Schlittenroller-Spezifikation

* Der Auswahlbereich fiir Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.
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>
o
. Enkoder- Motor- n Passende E/A-Typ = n
Baureihe T Steigun Hub Kabellange Optionen
P Typ Typ qung Steuerungen (RCP6) (RCP6S) 9 P
‘ RCP6 Standard (Separate Steuerung) ‘ WA  Batterielos-Absolut ‘ 50 50 mm SE SEA-Typ N ohne Kabel
‘RCPGS Eingebaute Steuerung 1 1 P m
‘ 300 300 mm PCON-CB/CGB S 3m
\ 35P  350-Schrittmotor (Angabe in 50 mm-Schritten) P3| MCON M 5m
RAGC Achsbreite: 40 mm 42P  42[1-Schrittmotor MSEL XOO  Spezifzierte Linge
Motor mit Kupplung 56P | 56[J-Schrittmotor 25  25mm P4~ PCON-CFB/CGFB RCIC]  Roboterkabel
Achsbreite: 58 mm 60P  60[]-Schrittmotor 3 3mm Bei der RCP6-Baureihe (mit ex-
RASS Motor mit Kupplung 4 4mm terner separater Steuerung)
- 5 5 ist der entsprechender B0 s
RA7C ACthTEIFe! 70 mm mm Code fiir die gewiinschte remse
Motor mit Kupplung 6 6mm passende Steuerung zu CJT  Kabelausgang oben
RABC Achsbreite: 85 mm 8 8mm wahlen, bei der RCP6S- CJR Kabelausgang rechts
Motor mit Kupplung 10 10mm Baureihe (mit integrierter CJL  Kabelausgang links
Steuerung) der Code fiir -
RAGR Achsbreite: 40 mm 12 12 mm SEA-Typ. CJO Kabelausgang seitlich
Motor abgewinkelt 16 16 mm CJB Kabelausgang unten
Achsbreite: 58 mm 20 20mm FL  Flansch
RA6R .
Motor abgewinkelt 24 24mm FT  Montageful
Achsbreite: 70 mm ML  Abgewinkelter Motor links
RA7R , :
Motor abgewinkelt MR  Abgewinkelter Motor rechts
Achsbreite: 85 mm MT  Abgewinkelter Motor oben
RASR > - - -
Motor abgewinkelt NFA  Adapter Spindelspitze (Innengewinde)
NM Umgekehrte Referenzposition
. . . . L NTB T-Nut-Montageschiene
* Der Auswahlbereich fiir Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.
. Enkoder- Motor- . Passende E/A-Typ u .
Baureihe T Steigun Hub Kabellange Optionen
P Typ Typ gung Steuerungen (RCP6) (RCP6S) 9 P
‘ RCP6 Standard (Separate Steuerung) ‘ WA  Batterielos-Absolut ‘ 60 60 mm SE SEA-Typ N ohne Kabel
‘RCPGS Eingebaute Steuerung 1 1 P m
\ 700 | 700 mm PCON-CB/CGB s 3m
‘ 35P  35[J-Schrittmotor (Angabe in 50 mm-Schritten) P3  MCON M 5m
EReE Achsbreite: 40 mm 42P  42[1-Schrittmotor MSEL XOOI  Spezifzierte Lange
Motor mit Kupplung 56P  5601-Schrittmotor 25 25mm P4 PCON-CFB/CGFB RCIC] | Roboterkabel
c Achsbreite: 58 mm 60P  60[]-Schrittmotor 3 3mm Bei der RCP6-Baureihe (mit ex-
RRAG Motor mit Kupplung 4 4mm terner separater Steuerung)
. 5 5 ist der entsprechender B B
RRA7C Achsbrel.te 70 mm mm Code fiir die gewiinschte remse
Motor mit Kupplung 6 6mm passende Steuerung zu CJT Kabelausgang oben
RRASC Achsbreite: 85 mm 8 8 mm wabhlen, bei der RCP6S- CJR Kabelausgang rechts
Motor mit Kupplung 10  10mm Baureihe (mit integrierter CJL  Kabelausgang links
Steuerung) der Code fiir -
RRRGR Achsbreite: 40 mm 12 12 mm SEA-Typ CJO Kabelausgang seitlich
Motor abgewinkelt 16 16 mm CJB Kabelausgang unten
Achsbreite: 58 mm 20 20mm FL Flansch
RRAG6R ’ - -
Motor abgewinkelt 24  24mm FFA  Adapter Spindelspitze (Flansch)
Achsbreite: 70 mm NFA  Adapter Spindelspitze (Innengewinde)
RRA7R . - -
Motor abgewinkelt KFA  Adapter Spindelspitze (Passfedernut)
Achsbreite: 85 mm ML  Abgewinkelter Motor links
RRASR .
Motor abgewinkelt MR Abgewinkelter Motor rechts
NJ  Scharniergelenk
* Der Auswahlbereich fiir Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp. QRE Schwenkbare F”Gha”e'“r_‘?
Nihere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite. NM__ Umgekehrte Referenzposition




Nachste RoboCylinder-Generation RC P6

Breiter Radialzylindertyp: WRA

—[_1— WA —| | — | | — | | — | | /| | — | | — | |

y Enkoder- Motor- . Passende E/A-Typ u .
Baureihe T Steigun Hub Kabelldnge Optionen
yP Typ Typ gung Steuerungen (RCP6) (RCP6S) 9 P
RCP6 Standard (Separate Steuerung) ‘ WA  Batterielos-Absolut ‘ 50 50 mm SE SEA-Typ N ohne Kabel
RCP6S Eingebaute Steuerung 1 1 P m
\ 800 800 mm PCON-CB/CGB S 3m
35P | 350J-Schrittmotor (Angabe in 50 mm-Schritten) P3  MCON M 5m
WRA10C Achsbreite: 100 mm 42P  4200-Schrittmotor MSEL XOO  Spezifzierte Lange
Motor mit Kupplung 56P | 5601-Schrittmotor 25 25mm P4 PCON-CFB/CGFB RCIC]  Roboterkabel
Achsbreite: 120 mm 60P  600]-Schrittmotor 3  3mm Bei der RCP6-Baureihe (mit ex-
WRA12C Motor mit Kupplung 2 2mm tcerner separater Steuerung)
ist der entsprechender
WRA74c Achsbreite: 140 mm 5 S5mm Code fiir die gewtinschte B Bremse
Motor mit Kupplung 6 6mm passende Steuerung zu CJT Kabelausgang oben
WRATEC Achsbreite: 160 mm 8 8mm Wéhle."' bei _def RCP§S’ CJR  Kabelausgang rechts
Motor mit Kupplung 10 10mm eurlie i ST CJL Kabelausgang links
Steuerung) der Code fiir
Achsbreite: 100 mm 12 12mm SEA-Typ. €JO Kabelausgang seitlich
WRA10R . YP-
Motor abgewinkelt 16 16 mm CJB Kabelausgang unten
ite: 2 20 FL FI h
WRA12R Achsbreite: 120 mm 0 mm ansc| ‘ :
Motor abgewinkelt 24  24mm ML  Abgewinkelter Motor links
ite: MR Ab inkelter Mot ht
WRA14R Achsbreite: 14.10 mm gewinkelter Motor rechts
Motor abgewinkelt NM Umgekehrte Referenzposition
Achsbreite: 160 mm NTBL T-Nut-Montageschiene links
WRA16R X .
Motor abgewinkelt NTBR T-Nut-Montageschiene rechts

* Der Auswahlbereich fiir Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.

Tischschlittenausfiihrung: TA

RCP6
rRepes — [ 1—WA - J-[ - J1-CJ/C 1-[_J-[]

q Enkoder- Motor- q Passende E/A-Typ m .
Baureihe T Steigun Hub Kabellange Optionen
P Typ Typ gung Steuerungen (RCP6) (RCP6S) 9 P
RCP6 Standard (Separate Steuerung) ‘ WA Batterielos-Absolut ‘ 25 25mm SE SEA-Typ N ohne Kabel
RCP6S Eingebaute Steuerung 1 1 P m
\ 390 390 mm PCON-CB/CGB s 3m
35P  35[J-Schrittmotor P3  MCON M 5m
TA4C Achsbreite: 40 mm 42P  350-Schrittmotor MSEL XOIO  Spezifzierte Lange
Motor mit Kupplung 56P  561-Schrittmotor 25  25mm Bei der RCP6-Baureihe (mit )EX- RCIC]  Roboterkabel
. terner separater Steuerung
TA6C &chsbrelf(ekss n?m g 3mm ist der entsprechender
otor mit Kupplung & 4mm Code fiir die gewiinschte
c Achsbreite: 70 mm 5 5mm passende Steuerung zu B  Bremse
TA7€ " Motor mit Kupplung 6 6mm waéhlen, bei der RCP6S- CJT Kabelausgang oben
— Baureihe (mit integrierter
TA4R Achsbreite: 4(_) mm 8 8 mm Steuerung) der Code fir CJR Kabelausgang rechts
Motor abgewinkelt 10 10mm SEA-Typ. CJL Kabelausgang links
Achsbreite: 58 mm 12 12 mm CJO Kabelausgang seitlich
TA6R .
Motor abgewinkelt 16 16 mm CJB Kabelausgang unten
TA7R Achsbreite: 70 mm 20 20 mm DB  Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung)
Motor abgewinkelt 24 24 mm ML  Abgewinkelter Motor links
MR Abgewinkelter Motor rechts
NM  Umgekehrte Referenzposition

* Der Auswahlbereich fiir Motortyp, Steigung, Hub und Optionen variiert je nach Achstyp.
Nahere Angaben dazu siehe die entsprechende Modell-Seite.
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RC P6 RoboCylinder

+ +
+10um _5}1!?;_ o 2 4 v
- hani || Oty lotor- | Gerade Schritt-
Optional einheit Bauform motor
muosel  []-SA4C— WA — 35P — []- [] - - O
: " p : Passende - .
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuerung /E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 500: 500mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 3500 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:Sm
. . . i 50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
**Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-SA4C demnéchst erhaltlich. SE: SEA-Typ ROD - Roboterkabel

=

-
&5

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

Vertikal

Bl Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
2F(%)CPé(S)-SA4C Horizontal montiert

|

18 —»Stei‘ 2.5 Kennlinie fiir Steigung
_ 16— —T 1 16 gilt bei Betrieb mit
o Steig. 5 | 05 G, andere Kennlinien
<14 \ bei Betrieb mit 0,3 G.
1) 1 I
5 I
310 bt]ei 10
oo \1 9-
3 6 7

4 Steig.-16

2

0 {

1000 1200 1400

0200 400 600 800
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-SA4C Vertikal montiert

und 0,5 G bei vertikalem

Bitte
beachten

Betrieb.

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem

(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber
die mdgliche Zuladung fiir ein spez. Modell héingt von der Beschleunigung
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung).

(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im
»Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen.

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

14
1 l lfznn:inki)e ﬁg Steigbung
— it bei Botrieb mt
'6\10 Steig.2.5 O,S%,andegreel(e"rlenlirr:i‘eln
= bei Betrieb mit 0,3 G.
o
€8
=]
B .
2 4 Steig. 5
) Stai\gio
15~ Steig 16—
0 H\g-o.s
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (

(¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

H Steigung und Zuladung

M Hub und max. Geschwindigk. (ineit:mms)

Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~400 = 450 500
(mm) |stufe/Steuerung | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) (mm) |stufe/Steuerung |(5omm-Schritte)  (mm) (mm)
RCP6(S)-SA4C-WA-35P-16-0H@)] 16 | Eingeschaltet | 7 15 16 |Eingeschaltet | 1260 1060 | 875
RCP6(S)-SA4C-WA-35P-10-0H@) 10 | Eingeschaltet | 12 3 50~500 10 | Eingeschaltet | 785 675 | 555

(in 50 mm-

Schri

RCP6(S)-SA4C-WA-35P-5{0HEHEHE) 5 Eingeschaltet| 14 55 chriteen) 5 Eingeschaltet | 390 330 | 275
RCP6(S)-SA4C-WA-35P-2.5{DH®)] 2.5 |Eingeschaltet | 18 12 2.5 |Eingeschaltet | 195 165 135

Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen

Kabelldngen

Kabeltyp Kabelcode
P (1 m)
Standardkabel S(3m)
M (5 m)

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11(11m)~ X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

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

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Spezialldngen

Roboterkabel

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung links L Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung unten aB Siehe S. 105
Hochprézisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111
Doppel-Schlitten (*2) W Siehe S. 112

1 3 RCP6(S)-SA4C

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10

Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [+0.005 mm]
Spiel max. 0,1 mm
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulssiges statisches Lastmoment

Ma: 13.0 Nm, Mb: 18.6 N-m, Mc: 25.3 N-m

Zulassiges dynam. Lastmoment (*2)

Ma: 5.0 N-m, Mb: 7.1 N-m, Mc: 9.7 N-m

Zulssige Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*1) Der Wert in [ ] gilt fiir die Hochprézisionsversion (bei Steigung 2.5/5/10 mm).
(*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

- Referenz fr die zuldssige Auskragung: max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

L
Ma Mb Mc Ma [ %
% / / :
Fir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

(*1) Bei der Hochprazisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 um.
Diese Option kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 16 und nicht zusammen
mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewahlt werden.

(*2) Diese Option steht fiir einige Modellkombinationen hinsichtlich Steigung und
Einbaulage nicht zur Verfiigung. Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

. *1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
www.eu.robocylmder.de umgebenden Teile nicht beriihrt.

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

48

2-@3H7 Passloch, Tiefe 6 40
4-M3 Tiefe 7 32 Sicherstellung
20 (¢3H7 Abweichung +0.02) 24+0.02 Auf Stérung durch ein auf dem Schlitten  von min. 100
o " " montiertes Werkstuick ist achtzugeben.
96.5 ~ , 2 -
@34 ge F—ae % TV
! B ’*’*’*’*’*’*’*’*’*’Xf ity i —Oor T ———— " — % HH‘H\HIIHIH|HIFI=
_ g " e
O "z
0.5 49,
Referenz- a .
fliche 124 (ohne Bremse)
Detailansicht A 155 (mit Bremse)
Grundrahmen- 12 3 Hub 76 335
Bohrlécher H Bereich von min. 49 Masse-
. M.E. iS.E. Home, m Auf Stérung ist achtzugeben. 40 anschluss-
g ’_ (5) Gewinde
T I N 2-M3, Tiefe 6
L [ | }
é“a r‘g i o
=0 )|
5% L P ‘ @ ﬂﬂﬂﬂﬁﬂﬂmﬂ
Tl d e Ney : J
Referenzflache JLOL Offset-Referenzposition fiir die mT
(Abmessungs- 25 Berechnung der zuldss. Momente
bereich B 39 Langloch Tiefe 4 E-M4 Bohrung H-¢3.4,¢96.5 Flachsenkung,
T 2-g3 H7 Tiefe 4 (vom Rahmenboden) (Einschraubtiefe: 6) Tiefe 3.5 (von der Riickseite)
(vom Rahmenboden) P
~
T
EX3 X3 T ES ¥
lFoe———8 05— ———————— ———————————— B = e
4 D 44 < =
J (Abst. @3 Bohr. zu Langl.)
. ) K (Abst. @3 Bohr. zu @3 Bohr.) 50 (25 bei Hub 50 mm)
Detailansicht 625
von P 50 F Gx100P 12
C Dx100P (50 bei Hub 50 mm) 20
8 B CR
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, n b
i i < ™
 HRCP6S-SA4C | Masseanschluss-
i Auf Stérung durch ein auf dem Schlitten Sicherstellung i Gewinde M3, Tiefe 5 %
! montiertes Werkstiick ist achtzugeben. 11 von min. 100 | (auch gegentiberliegend)
| S@ } :
| o ———— A — @ i 1
! A\ ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
| =5 b Teaching-Anschluss |
| | |
1 167 (ohne Bremse) Status-LED 40 1
| 193 (mit Bremse) |
! Masse- !
| anschluss- |
! DA}\ Gewinde i
| 2-M3, Tiefe 6 1
o™
| ~N |
I I
i Verbindungs- 1 .
! == 2| stecker fiir il Abmessungen und Gewicht pro Hub
i e 3‘;‘;"‘5}’;’;‘;’,)9;“91 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
| | RCP6 OhneBremse| 297 | 347 | 397 | 447 | 497 | 547 | 597 | 647 | 697 | 747
i i ) | L MitBremse | 328 | 378 | 428 | 478 | 528 | 578 | 628 | 678 | 728 | 778
- SN ! RCPes | OmeBense| 340 | 390 | 440 | 490 | 540 | 500 | 640 | 690 | 740 | 790
] oT | MitBremse | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816
= ! Masseanschluss-: A 173 | 223 | 273 | 323 | 373 | 423 | 473 | 523 | 573 | 623
| 294 Gewinde | B 134 | 184 | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484 | 534 | 584
! 20 "1 o3 Tiefes | C 50 | 50 [ 100 | 50 | 100 | 50 [ 100 | 50 | 100 | 50
! - ! D - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
i i E 6 | 6 | 6 | 8 | 8 [10] 10121214
1 CJR | IF 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100
! ! G 0 [0 1 |1 [ 2233 4]4
! ! H 8 8 10 10 12 12 14 | 14 16 16
I I J 35 | 8 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
| | K 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500
1 5 1 RCP6 Ohne B 11112 (1314 (15|16 (17|17 |18 |19
! [@]:) ! Gewicht MitBremse | 1.3 | 14 | 1.5 | 15 | 16 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 2.0 | 2.1
| Kabelaustrittsrichtung (Option) | lg) |pcpes | Omeense| 13 | 1.4 | 1.5 | 16 | 1.7 [ 1.8 18 | 1.9 | 20 | 21
S J MitBremse | 1.5 | 1.6 | 16 | 1.7 | 1.8 | 19 | 2.0 | 21 | 22 | 23

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung AnSIC | geyg, pchen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEie
Y ° - 512
PCON-CB/CGB 1 «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlc@ EtEftlher“":‘/-lP Spezifikation)
DC24v % i % ﬁ v'.' : eri'e
— Dieser Typ ist nur an ein Co ‘et .ﬁ?ﬁ SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlilgnschlussféihi por 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

Sum { Ei i <l 24y
RCP6(S)-SA6CE ==l
einheit | Bauform motor

mModel [ | -SA6C— WA — 42P — [ |- [ | —

spezifika-

- [

Passende

tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 800: 800mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm
. . N . - 50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-SA6C demndchst erhiltlich. SE: SEA-Typ ROD : Roboterkabel

RoHS I Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

Anschluss: PCON, MCON, MSEL

m % RCP6(S)-SA6C Horizontal montiert
— 3 5 ‘
40 Steig.-3 Kennlinie fiir Steigung
— E 20 gilt bei Betrieb mit
—m L '8»35 Steig. 6 0,5 G, andere Kennlinien
An Decke i30 58 \\ 9 bei Betrieb mit 0,3 G.
<
* Modellabhingig kann es _g 5 \ {
einige Einschrankungen < 20 N Steig. 12
hinsichtlich der vertikalen, 315 NG 9-
seitlichen oder decken- N \
montierten Einbaulage 10
Igeben.F.i]r weitere 5 \\ 5te|9207
nformationen dazu 1
kontaktieren Sie IAI. 0

0200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-SA6C Vertikal montiert

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

18
16 Kennlinie fiir Steigung
20 gilt bei Betrieb mit
S 0,5 G, andere Kennlinien
=N Steig: 3-— bei Betrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei CC»]Q
vertikalem Betrieb. 3
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung o) 8
fiir ein spez. Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu N Steig. 6
Bitte siehe ,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 4 \ éteigr‘I’Z
beachten (3) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft- ) A——_| Steig. 20—
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. { 7‘\‘ [ | 0(5
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die Um- 00 200 400 600 800 ?000 1200 1'400 1600
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
l Steigung und Zuladung H Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung|  Hub Steigung | Hochleistungs- | 50~400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
ode (mm) stufe/Steuerung izontal (kg)| Vertikal (kg) (mm) (mm) stufe/Steuerung (Somm-Schritte)} (mm) | (mm) |(mm) |(mm)|(mm)|(mm) (mm)|(mm);
Ein- Ein- 1440 1335
RCP6(S)-SA6C-WA-42P-20-0H@)] 20 | geschaltet| 15 | 20| gecchaltet| <1280> \<izaps||130|970 8401735 650 575
Ein- Ein-
RCP6(S)-SA6C-WA-42P-12-{0He] 12 | eschaltet, 28 | 25 (isno;)sn?r?‘_ 12| cehaler 900 | 885 735 620|535 460 405 355 315
Ein- Schritten) Ein-
RCP6(S)-SA6C-WA-42P-6{0H@HBH@] | 6 geschaltet| 32| 6 6 | geschalter, 450 | 435 365 305/265 230 200175 155
Ein- Ein-
RCP6(S)-SA6C-WA-42P-3{OHeHGH® | 3 geschaltet| 40 | 16 3 geschalter 225 215 180150130 115 100 85 75
Erklédrung der Ziffern: Hub @l Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in <> gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [£0.005 mm]
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 48.5 Nem, Mb: 69.3 Nm, Mc: 103 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*2)| Ma: 11.6 N-m, Mb: 16.6 N-m, Mc: 24.6 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) (*1) Der Wert in [ ] gilt fiir die Hochprézisionsversion (bei Steigung 3/6/12 mm).
Roboterkabel RO6 (6 m) ~R10(10m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

N " , N - Referenz fr die zuldssige Auskragung: max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

Name Code Seite Ma Mb Mc Ma [ Mc
Bremse B Siehe S. 105 I
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105

E:E:::E:g:g::zmﬁ:g t?\t:n 8; 2:2:: 2 :gg EULWEiTrZ Ei?GzeIheitekn sz(]inch zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Hochprézisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108 oboCylinder-Gesamtkatalog.

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110 | (*1) Bei der Hochprazisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 um.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe 5. 111 Diese Option kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 20 und nicht zusammen

Doppel-Schlitten (2) w Siehe S. 112 mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewahlt werden.

(*2) Diese Option steht fir einige Modellkombinationen hinsichtlich Steigung und
Einbaulage nicht zur Verfligung. Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
. o . P *1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. ?}B umgebenden Teile nicht berihrt.
www.eu.robocylinder.de CAD M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

2-p5H7 Passloch, Tiefe 6

190 (mit Bremse)

®
Masseanschluss-
Gewinde 2-M3, Tiefe 6

-
O,
; Verbindungsstecker fir Strom-!

versorqung und E/A-Kabel

- 60
98 4-M5, Tiefe 10) 50 Sicherstellung
@45 31 (95H7 Abweichung 0.02) 32 +0.02 von min. 100
3 g
(
2 e — H e [ ors
f T T e e I e e = R 1] || =:
ﬁgcireenz— lo/® i T o8 ®lo (
Detailansicht
Grundrahmen- L
Bohrldcher 112.5 (ohne Bremse)
A 152 (mit Bremse,
13 Hub 110 37.5
Offset-Referenzposition fiir die 3 3 58
Berechnung der zulass. Momente M.E. 7"? S.E. Home F M.E. “
[ r | i Masse-
Q
) ° anschluss-
nt - Gewinde
o| T
= 0 [T . 2-M3, Tiefe 6
| ™|
Lh‘
;(:gir]eer;:ﬂad;'e N-Langloch Tiefe 5.5 H-g4.5, q)l_i_ Flachsenkung, Tiefe 4.5 E-MS Bohru ng
berdich ) 9 Mg H7 Tiefe 5.5 (vom Rahmenboden) (von der Riickseite) (Einschraubtiefe: 10)
(vom Rahmenboden) P o
N
¢ 3 4 R < —¢
R Fe ¥ @ —— — —— — 4 — oot -—-—-— T T
S & < 4 4
g° FH
A Gx100P 30
Detailansicht J (Abst. @4 Bohr. zu Langloch) T
vonP K (Abst. ¢4 Bohr. zu @4 Bohr)
Dx100P (50 bei Hub 50 mm) 65 10 25 32 Masseanschluss-
9 B Nicht verfiigbar 1 Gewinde 2-M3, Tiefe 6
" bei JL-Option @ | [@
5 " aL CJR
BRCP6S-SA6C ertel | @ ”
Sicherstellung ! Nicht verfiigbar
Status-LED von min. 100 | % bei CIR{)pgon
5 ‘
I
| B
N S :
I
58 ! A .
. Kabelaustrittsrichtung (Option
{ @ 24 16, Teaching- | g (Option)
150.5 (ohne Bremse) = 9.5 Anschluss
I
I
I
I
I
I
I
I

AN

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 [ 100150200 | 250 | 300 350 | 400
RCP6 OmeBremse| 323 | 373 | 423 | 473 | 523 | 573 | 623 | 673
MitBremse| 362.5 | 412.5 | 462.5 | 512.5 | 562.5 | 612.5 | 662.5 | 712.5
OmneBemse| 361 | 411 | 461 | 511 | 561 | 611 | 661 | 711
NitBremse| 400.5 | 450.5 | 500.5 | 550.5 | 600.5 | 650.5 | 700.5 | 750.5
210512605 | 310.5 | 3605 | 410.5 | 4605 | 510.5 | 560.5
1721222272 |322|372|422| 472|522
0|1 1 3134
6 | 6 10110 | 12
1 2 3144
4 | 6 8 | 10|10
85 | 85 285285 | 385
100 | 100 300 300 | 400 600 | 700 | 700 | 800
33 3.3 13 31318]3
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
22 || 23 283032 |34|35(37|39 |41 |42 44|46
24126 31333436 38|40 /41|43 /45|46 48
23 |25 30/3233[35|37(39/40|42 44|46 |47
25127 32/34/36|38/39|41 |43 44 /46|48 49

450
723
762.5
761
800.5
6105
572

500
773
8125
811
8505
660.5
622

550
823
862.5
861
9005
7105
672

600
873
9125
91
9505
7605
722

650
923
962.5
961
10005
8105
772
6
16
7
16
585

700
973
1012.5
1011
1050.5
860.5
822
7
18
7
16
685

750
1023
1062.5
1061
11005

9105

872

7
18
8
18
685

800
1073
11125
111
11505

960.5

922

8
20
8
18
785

TuRd

RCP6S

Nicht

verfiighar bei

CJL-Option
CJL

20 Achsen-Mitte

Masseanschluss-Gewinde 2-M3, Tiefe 6
CJR

Nicht verfiigbar
bei CJR-Option

12114 |14 | 16

12
385
400

12
485
500

14
485
500

14
585
600

ZZ XTImO wm>

olvjolo|n|=|s

Kabelaustrittsrichtung

(Option) (hneBrense

MitBremse
OhneBremse

MitBremse:

2.0
2.2
2.1
24

=
[
©
=

RCP6S

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

B Ansicht Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
< steverb.Achsen| spannung | Position |Pulstreiber |[Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
([ ] [ . 512
PCON-CB/CGB 1 *option | *ootion - Devicei'et | (768 beiNetzwerk- Siehe S. 132
P P (Cipinge  EthercAT~ Spezifikation)
DC24V AaEaEn° Etheret/IP
— % Siehe MCON-
MCON-C/CG “ A Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et 256 el el
Netzwerk anschlussfahig. Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitdt zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhéngig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fiir néhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

Sum { Ei i <l 24y
RCP6(S)-SA7Caali e =l
einheit | Bauform motor

muosel [ ]-SA7C— WA — 56P — [ ] - [] - -
tionen Baurehe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu er;::;e?g;\_.r o Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 800: 800mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm
. . N . - 50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-SA4C demnachst erhiltlich. SE: SEA-Typ ROD - Roboterkabel
C € RoHS M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
0 Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
m = RCP6(S)-SA7C Horizontal montiert
— 60 -
= Steig. 4 | Kennlinien fiir Steigung
50 \ 4/8 gelten bei Betrieb mit e
m — S 0,1G, andere Kennlinien S
— D g A\ \ bei Betrieb mit 0,3 G. 3
——L_| An Decke ) 1\ g
T S530}—35—] G
* Modellabhéngig kann es g ‘ <
einige Einschrankungen = . s
hinsichtlich der vertikalen, l\jl 20 4Stelg"8 ‘\ c?la)
seitlichen oder decken- \ . 4
montierten Einbaulage 10 ~[Steig. 24 I
geben. Fiir weitere Stelg1 6 4 55 2
Informationen dazu 0 | | | 2
kontaktieren Sie IAl. 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 g
Geschwindigkeit (mm/s) =
5
=
. . &
RCP6(S)-SA7C Vertikal montiert El
30 2
‘ ‘ Kennlinien fiir Steigung H
25 Steiq: 4—— 4/8 gelten bei Betrieb mit 2
S -\Stelg' 0,1 G, andere Kennlinien <
= 20 bei Betrieb mit 0,3 G. 8
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem = _\ :F:-
Betrieb. 3215 =
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung % \Ste g 8 =
fiir ein spez. Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu 10 AN -
Bitte siehe , Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 8 Steig. 16
beachten J | (3) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft- 5 \\l;g" 1 [Steig. 24|
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. 2 N 1
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die Um- 00 200 400 600 800 1000 1200 1400
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung | Hochleistungs- | 50~500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | stufe/Steuerung Horzontal ig) Vertikal (kg) (mm) (mm)  |stufe/Steuerung | Stmm-cite) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
Ein- Ein-
RCP6(S)-SA7C-WA-56P-24-{0H@HG) 24 geschaltet, 37 | 3 24 eschaltet 1200 1095 | 965 | 850 | 760
Ein- Ein- 980 | 965
RCP6(S)-SA7C-WA-56P-16-0H@HG) 16 eschaltet, %6 | 8 (isno;]sncq)g’ 16| geschaltet| <8405 <adgs 830 720 635 560 500
Ein- Schritten) Ein-
RCP6(S)-SA7C-WA-56P-8-{OHRHBH@ 8 geschalter| 51 | 16 8 | geschalter| 490 | 475 410355 315 275 245
Ein- Ein- 245 | 235
RCP6(S)-SA7C-WA-56P-4-{0HHGHE)] 4 geschaltet » | B 4| geschaltet| <2105 <2105 20° | 175 | 155 1 135 1120
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [£0.005 mm]
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 115 Nem, Mb: 115 Nem, Mc: 229 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 44.7 N-m, Mb: 44.7 N-m, Mc: 89.1 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) (*1) Der Wert in [ ] gilt fiir die Hochprazisionsversion (bei Steigung 4/8 mm).
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

N " , N - Referenz fr die zuldssige Auskragung: max. 300 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
l_optionen |
L
Name Code Seite Ma Mb Mc Ma [ Mc
Bremse B Siehe S. 105 % 6/ / h
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105
E:E:::E:g:g::zmﬁ:g t?\t:n 8; 2:2:: 2 :gg Fur weitgre Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Hochprézisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108 RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
Schlittenroller-Spezifikation SR SieheS.111 | (*1) Bei der Hochpréazisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 pm.
Doppel-Schlitten (*2) w Siehe S. 112 Diese Option kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 16 oder 24 und nicht zusammen

mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewéhlt werden.
(*2) Diese Option steht fiir einige Modellkombinationen hinsichtlich Steigung und
Einbaulage nicht zur Verfugung. Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

9

Masseanschluss-
Gewinde 2-M3,
Tiefe 6

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

Kabelaustrittsrichtung (Option)

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere VYebseite downloadbar. .l; ‘?llj ‘r umgebenden Teile nicht berihrt.
WWW.eU.I’Obocyl inder.de 'hi AI‘ m’ M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
2-5H7 Passloch, Tiefe 10 80 .
B 65 Auf Storung durch ein auf dem Schlitten  Sicherstellung
4-M5, Tiefe 10 22 +0.02 montiertes Werkstiick ist achtzugeben. von min. 100
@.5 ! ;
- (] 1 ® ]
| ®|
n LI 4 -+ o =
g j oE==] [
- )|
Referens ) a 39 (gSH7 Abweichung +0.02),/ 875 A4
" . L
Detailansicht
. - 140 (ohne Bremse)
Grundrahmen-Bohrlécher A 190 (mit Bremse)
Hub 130 59
Offset-Referenzposition fiir die l| Bereich in.87.5
Berechnung der zuliss. Momente Home, .E. ereich von min. s/.
9 — ME m Auf Stdrung ist achtzugeben.
8 [ IN—TC)
Y am— | z
. T Masse-
§' © [y ﬂ anschluss-
1 S| o | ¢ Gewinde
GE @ ® n 2-M3, Tiefe 6
I I |
wv 1 T
Referenzfliche 26.5, loch Tef E-M5 Bohrung I H-6, 9.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5
messungs- ) 51.5 N-Langloch Tiefe 6 (in chraubtiefe: 10) von der Riickseite)
bereich B) ol 68 ] (vom o
70 il
3 0
@ 4 @ ¥ & 4
5 Y 11
S © <4 ) Ey ) o
g'o
< Gx100P 45
Detailansicht J (Abst. @4 Bohr. zu Langl.)
von P K (Abst. @4 Bohr. zu @4 Bohr.)
Dx100P 80 ar
B
ey 25 — 32 M hluss-
i ) | E'e‘,hcﬂ[eguﬁgﬁ' Gewinde 2-M3, Tiefe 6
! Status-LED Sicherstellung I
atus-| von min. 100 |
1 —— ! L CR
| & | a
! ™ m
| bee—oe——-o % | [ N Nicht verfiigbar
! ! bei CJR-Option
| 68 |
: 406 5 |
i 165 (ohne Bremse) = Teadl':ilng ! B
215 (mit Bremse, Anschluss
| ( ) Anschluss | Ut |
I
I
I
I
I
I
I

20

Verbindungsstecker fiir Strom- |

i Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

50 [ 100150200 | 250 | 300 | 350
392 | 442 | 492 | 542 | 592 | 642 | 692
442 | 492 | 542 | 592 | 642 | 692 | 742
417 | 467 | 517 | 567 | 617 | 667 | 717
467 | 517 | 567 | 617 | 667 | 717 | 767
252|302 | 352 | 402 | 452 | 502 | 552
188|238 | 288 | 338 | 388 | 438 | 488
0|1 1 2 2|33
6 | 8 | 8 |10]10

Hub

400 | 450

500

550 /600|650 | 700 | 750 | 800

Ohne Bremse:

742 1792

842

892 | 942 | 992 110421092 |1142

RCP6

MitBremse:

792 | 842

892

942 | 992 |1042 /1092 1142|1192

Ohne Bremse

767 | 817

867

917 | 967 [1017 /1067 [1117 [1167

RCP6S

MitBremse:

817 | 867

917

967 {1017 1067 |1117 1167 [1217

602 | 652

702

752 | 802 | 852 | 902 | 952 1002

538588

638

688 | 738 | 788 | 838 | 888 | 938

4| 4

CJR

Kabelaustrittsrichtung
Option
(Option

hluss-

Gewinde 2-M3, Tiefe 6

Nicht verfiigbar
bei CJR-Option

12112

14

14116 | 16 | 18 | 18 | 20

2

3

4

4

6

8

10

10

12

12

14

14

16

16

18

18

85

285

285

385

385

485

485

585

585

685

685

785

100|200 | 200 | 300 | 300

400 | 400

500

500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800

331313 |3

3| 3

ZZ XTImO wm>

olvjolo|n|=|s

ENINIISIIEN NN

1 1 1 1 1

1 1

=
[
©
=

Ohne Bremse:

3.6 38|40|43|45 47|49

52|54

5.6

59/6.1/63|65|68|70

Gewicht Mit Bremse

4042|4547 49|51 |54

56|58

6.1

6365677072 |74

3814042444749 |51

53|56

58

6.0 63|65 |67 /69|72

=
=)
o
o
A

(kg) OhneBremsel
MitBremse;

424414649 |51]53|56

581 6.0

6.2

65671697174 ]76

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Bezeichnung

Ansicht

Eingangs-

Max. Anzahl von

Referenzseite

spannung

[ [ ]
PCON-CB/CGB “Option | *Option -
DC24v

-— Dieser Typ ist nur an ein

MCON-c/c6 “ Netzwerk anschlussfahig.
—y Einphasig

MSEL-PC/PG n AC - - L
100~230V

Steuerungs-Betriebsarten
Position |Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option

Positionierpunkten

DeviceiVet § 12 i
— (7g§ OPﬁl (t)ﬁ(NS ré(é) Siehe S. 132
(Cink EthercAT pezifikation
i%%%gg Etheri'et/IP
. ﬁ‘w Siehe MCON-
!
Compoitet 256 Prospekt oder
Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
Netzwerken ist abhangig von der Siehe MSEL-PC/PG-
jeweiligen Steuerung.
Fiir néhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.

RCP6(S)-SA7C 1 8



RC P6 RoboCylinder

*10um || *51m Gekupp. = 24y
— o o= Ik I Motor- § Gerade Schritt-
Optional || geschiitzt § Absolut § einheit § Bauform motor

mMokl [ ]-SABC— WA —56sP—[ |- [ 1- [] - [ ] - [J
tionen Baureihe . Typ —  Enkodertyp __ Motortyp _ Steigung — Hub — SteuePrz;sge;uE’/eA-Typ —  Kabellinge __  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56SP: Schritt- 30:30mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 20: 20mm 1 P4: PCON- P:1m siehe Tabelle unten.
. P GroBe 10: 10mm 1100: 1100mm CFB/CGFB S:3m
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. . q n [RCP6S] M: 5
i Torm Feor ) . : 560 5: 5mm (Schrittweite tom
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge
**Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-SA4C demndchst erhaltlich. ROO : Roboterkabel

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON
RCP6(S)-SA8C horizontal montiert
100

90 ‘ Kennlinie fiir Steigung
80 c ‘. | 5giltbei Betrieb mit
—.. 5 T O] 016 et erniin
) E o ei Betrieb mit 0,3 G.
L |an Decke o gg ‘SéEIg. 10
* Modellabhéngig kann es § 40 \\
hinsichtich der vrtikalen, ok ~3teig20
itlich der decken- =
montierten Embauiage 0 \ \EZelg‘ 340
geben. Fir weitere
OU 200 400 600 800 1000 1200 1400

Informationen dazu

kontaktieren Sie IAl. Geschwindigkeit (mm/s)

. RCP6(S)-SA8C Vertikal montiert

Kennlinie fiir Steigung
50 ia.-5 5 gilt bei Betrieb mit
— :1 Steig:5 0,1 G, andere Kennlinien
2 bei Betrieb mit 0,3 G.
. . . . - S
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem g
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. S0 Steig-10
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die N \ ?
mogliche Zuladung fiir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung und 10 Steig. 20
Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf S. 115 0.5 ; Steig. 30
(Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 00 200 400 V600 800 1000 1200 1400
(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im Geschwindigkeit (mm/s)
,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tberprufen.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Steigung Max. Zuladung Hub Steigung 50~650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1050 | 1100

Modell (mm) orzntalig Vertal b ) (mm)  |SmmSevt) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
RCP6(S)-SA8C-WA-565P-30-0H2HG) 30 | 28 3 30 1200 1155 11040 | 940 | 855 | 780 | 715 | 660

- YT OV <850> <850>|<850> <850>|<850>
1000 | 950 | 860
RCP6(S)-SA8C-WA-565P-20-0H@) 20 | 60 | 4 | 50~1100 20| 005 <8005 <aops 770 | 695 | 630 | 570|520 | 480 | 440
(in 50 mm-

RCP6(S)-SA8C-WA-565P-10-0HHG) 10 | 70 25 | Schitten 10 | 500 | 480 430 | 385 | 345 | 310 | 285 | 260 | 235 | 220
RCP6(S)-SA8C-WA-56SP-5-OH@HOH@) 5 | 80 | 55 5 250 | 240 | 215 | 190 | 175 | 155 | 140 | 130 | 120 | 110

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [£0.005 mm]
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialléngen X11 (11m) ~ X15 (15m) Zulassiges statisches Lastmoment | Ma: 219 Nem, Mb: 219 Nem, Mc: 414 N-m
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zuldssiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 77,0 N-m, Mb: 77,0 N-m, Mc: 146 N-m
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) (*1) Der Wert in [ ] gilt fiir die Hochprazisionsversion (bei Steigung 5/10 mm).
Roboterkabel :(1)? E?:“) )~ R;105(2105'n)) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
m) ~ m, - X . S
R16 (16m) ~ R20 (20m) 1Efietrlebsf— un(;:i Installlatlonsbedlsgungen unterschiedlich aus. X )
. " R . « Referenz fiir die zuldssige Auskr: ng: max. 400 mm in Ma-, Mb-, Mc-Ri n
* Siehe S. 144 fir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. ere e. urdie zu auss 9e uskragung: max. 400 . 'a C-Richtung
Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

L
- Ma Mb Mc Ma Mc
Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105 L
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung links cJL Siehe S. 105 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung unten CJB Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Hochprazisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S.111 | (*1) Bei der Hochprézisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 pm.

Doppel-Schlitten (*2) w SieheS. 112 Diese Option kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 20 oder 30 und nicht zusammen

mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewahlt werden.
(*2) Diese Option steht fiir einige Modellkombinationen hinsichtlich Steigung und
Einbaulage nicht zur Verfiigung. Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.

1 9 RCP6(S)-SA8C



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

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

D
CAD

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

umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

4-M4 Bohrung

2-¢6H7 Passloch, Tiefe 10 .‘_638 (Einschraubtiefe: 12) sicherstellung
63 (p6H7 Abweichung +0.02) 0 0 von min. 100
N_T
= | i T
,.04@ @ N | @ o=
S ° al’ jllis D
Referenz- B 4 > ﬂ_u—‘
flache o . L
e @[6 & _8l® o |
Detailansicht von Q L .
146 (ohne Bremse)
A 196 (mit Bremse,
18.5 Hub 165 41.5
Offset-Referenzposition fiir die 3 3 — 85
Berechnung der zuldss. Momente MJK SE. Home FM_E_ 2 50 "
= asse-
B, [ ] ‘ | ® @ anschluss-
© % & g } [D[D s }] -M3, Tiefe
RN AYC) © =
Referenzfliche Q J[ L—Jgg J N-Langloch Tiefe 6.5 M-96 H7h"efeb6<g - E-Mé6 Bohrung o
bereich B) 83 (vom Rahmenbodén) (vom Rahmenboden) (Einschraubtiefe: 12) -
85 b
4 4 & &
% & N
o N
)
3o 4 4
O
I J (Abst. @4 Bohr. zu Langl.) ar
Detailansicht K (Abst. @6 Bohr. zu g6 Bohr) 100 M. hluss-
vonP Dx100P (50 bei Hub 50 mm) 40 3 TS Tief
11 B 25 Nicht verfiigbar —] ewinde 2-M3, Tiefe 6
bei C)L-Option (@
e cnor e ciL \r CIR
- MRCP6S-SASC Schertelurs | |
- I
! T — [ U 2o b Nicht verfiigbar
DLAe B | cJB bei CJR-Option
8
| P o Q\ jm: | AUntAen )
I Y | Kabelaustrittsrichtung (Option)
b L‘f |_Status-LED .
LR i M luss- !
! Gewinde 2-M3, Tiefe 6 85 I
| 184 (ohne Bremse) — 20 i
| 234 (mit Bremse) 2 5 !
i — e !
I
1 Niﬂ!‘t bar bei aT |
| verfiigbar bei
i CA ClL-Opton |
) Masseanschluss- !
| 0|
; =l i 20 4&@ Gewinde 213, Tiefes
1 S oL N @1 ar !
| bind ker fiir Links By ¥ 1
[ Stromversorgung und E/A-Kabel 3 E\ghtvemgba( !
[ Teaching-Anschluss [ CJB el CROption_
! !
I
- Kabelaustrittsrichtung (Option) i
I I
= |
I I
I I
I I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub | 50 [100]150
21

200

250

300

350 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800

900 | 950 /1000 1050|1100

471 | 521

571

621

671

721|771 8711921 | 971 [1021 (1071|1121 /1171

12711321 1371 1421 1471

Ofne Bremse:
8 MitBremse| 471

521|571

621

671

721

771|821 (871|921 | 971 102110711121 11711221

1321 (13711421 1471 1521

509 | 559

609

659

709

759 | 809 | 859 | 909 | 959 1009|1059 1109|1159 1209

1309|1359 |1409 |1459 |1509

RCP6S OhneBremse| 459

Mitbremse| 509 | 559 | 609

659

709

759

809 | 859 | 909 | 959 1009|1059 1109|1159 1209 |1259

1359 (1409 1459 11509 |1559

275|325 | 375

425

475

525

575|625 | 675 | 725 | 775 | 825 | 875 | 925 | 975 1025

1125|1175 1225|1275 |1325

230 | 280 | 330

380

430

480

530 | 580 | 630 | 680 | 730 | 780 | 830 | 880 | 930 | 980

1080 (113011801230 1280

1 2 |2

3

3

4

4 | 5

10 | 10 | 11 | 11 | 12

6

8

8

10

10 |12 |12 14116 | 16 | 18 | 18 | 20

22 |22 |24 |24 | 26

80

180

180

280

280 | 380 | 380 | 480 | 480 | 580 | 580 | 680 | 680 | 780

880 | 880 | 980 | 980 |1,080

100

200

200

300

300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800

900 | 900 |1000 {1000 |1100

3

3

3

3

3| 3

33

0|1

1

1

1

1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

1 1 1 1 1 1

IS
RISHSISSIEN

(Ofne Bremse: 5.0

5.3

55

5.8

6.1/64/66|69|72|75|77|80|83]|85

9194196 |99 (102

Gewicht MitBremse| 5.0 5.5

5.8

6.1

6.3

6669 |71/74|77/80/82|85)|88]09.1

9.6 | 9.9 /10.1/10.4/10.7

47 52

Ohne Bremse
S

(ky)

55)

5.8

6.0

63|166(69|71|74|77|79|82|85 |88

9319699 101104

MitBremse| 5.2 57

6.0

6.3

6.5

6871]74/76/79]82|85|87]9.0/93

9.8 110.1/10.4/10.6/10.9

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

Ansicht

Bezeichnung

Max. Anzahl an-
steuerb. Achsen

Eingangs-
spannung

Steuerungs-Betriebsarten
Position | Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option

Max. Anzahl von

Referenzseite

PCON-CFB/CGFB 1

Devicei'et Compoi'et Ethenet/IP

CCoLink

3
PIRJOJF] ! m—
EthercAT™

512

(768 bei Netzwerk-
Spezifikation)

e

Positionierpunkten

Siehe S. 132

RCP6(S)-SA8C 2 O



RC P6 RoboCylinder

+10um : : % Achsbreite 24
\')
R ‘ P 6 S - S A 4 R o I N.I°I:°'." seitmotor- | 40" | schritt-
einheit § gayform | mm motor

*Achsbreite ohne
- — —_ — — — — . Breite des seitlich
e, [ “SAAR— WA — 35P — [ |- [ ] I
tionen Baurehe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu ei::??g;\_.r VP T Kabellinge —  Optionen oo
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GréRe 5: 5mm 500: 500mm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 3500 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML” oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

N i Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
] Anschluss: PCON, MCON, MSEL

£ ) )
m 5 m 2F[%]CPé(S) SA4R Horizontal montiert
m 18 —»Stei‘ .—25{ Kennlinie fir Steigung
16 gilt bei Betrieb mit
/] L 36 Steig. 5 | 0,5G,andere Kennlinien
———__U/ An Decke 5@}‘2‘ \ bei ?etrie? mit0,3G.
5 [
* Modellabhéngig kann es 310 .
einige Einschrdnkungen E 8 St(—"lg 10
hinsichtlich der vertikalen, E‘
seitlichen oder decken- 6 \
montierten Einbaulage 4 Steig.-16
geben. Fir weitere 2 4 ?
Informationen dazu j\ 1
kontaktieren Sie IAl. 0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-SA4R Vertikal montiert

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

14
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). 12 Steia 2 ng?fi"gif‘é’ei’,i%“;?t
'6\]0 Steig.2.5 0,5 G, andere Kennlinien
= \ bei Betrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem 23
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 3
\WWe, ' i i : 6 Steig: 5
EY » |(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber S
A - . : N BRI
Bitte die mdgliche Zuladung fiir ein spez. Modell héingt von der Beschleunigung 4 \3.55t[ .10
beachten und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf ) 219 | ——Steig 16—
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 1 'telgd\s
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 00 200 400 600 800 1000 1200 1400
»Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Ml Steigung und Zuladung M Hub und max. Geschwindigk. (ineit:mms)
Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~400 = 450 500
(mm) |stufe/Steuerung | Horizontal (kg) | Vertikal (kg) (mm) (mm) |stufe/Steuerung |(5omm-Schritte)  (mm) (mm)
. . 1260
RCP6(S)-SA4R-WA-35P-16-[0H@)] 16 | Eingeschaltet 7 15 16 |Eingeschaltet| _ 150 | 1060 875
RCP6(S)-SA4R-WA-35P-10-0H@) 10 | Eingeschaltet | 12 3 50~500 10 | Eingeschaltet | 785 675 | 555
(in 50 mm-

RCP6(S)-SA4R-WA-35P-5-0H@HGH@) 5 | Eingeschaltet 14 55 schritten) 5 |Eingeschaltet | 390 330 | 275

RCP6(S)-SA4R-WA-35P-2.5-[DH®@)] 2.5 |Eingeschaltet | 18 12 2.5 |Eingeschaltet | 195 165 135
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 13.0 Nem, Mb: 18.6 Nem, Mc: 25.3 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldssiges dynam. L. (*)| Ma: 5.0 Nem, Mb: 7.1 N-m, Mc: 9.7 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ ROS5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
Roboterkabel RO6 (6 m) ~R10 (10m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m)~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 150 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

Ma Mb Mc Ma ]: Mc

Name Code Seite %
Bremse B Siehe S. 105 L
Kabelaustrittsrichtung seitlich co Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109

Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109 Fir weitere Einzelheiten bezlglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S.111

Doppel-Schlitten (*1) w Siehe 5. 112

(*1) Diese Option steht fiir einige Modellkombinationen hinsichtlich
Steigung und Einbaulage nicht zur Verfiigung.
Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.

2 1 RCP6(S)-SA4R



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. i 3D- ! 2-q3H7 Passloch, Tiefe 6 *1 32::2';:?2?:;&& der
: n - assloch, Tiefe - -
www.eu.robocylinder.de --|GAI* D) VB Tiee 7 Achten Sie darauf, dass der
20 (¢3H7 Abweichung +0.02) Schlitten die umgebenden
= 24 4002 Teile nicht beriihrt.
.5 N — M.E.: Mechanischer Endpunkt
934 ® = : O =] o L S.E.: Hub-Endpunkt
‘1‘*,7,7,7,7,7,7,7,7”7\{ | IR I =1 . *2 Bei Befestigung der Achse Gber
2 g ec o die Senkbohrungen ist vor
— ® der Motor-Abdeckung erst die
O Seiten-Abdeckung zu entfernen.
Referenz-
flache
Detailansicht .
. Sicherstellung
Grundrahmen-Bohrlécher von min. 100 187.5 (mit und ohne Bremse)
L
Offset-Referenzposition A 31
fiir die Berechnung Z Hub 76 0 32 4-Mé4Tiefe s
der zuldss. Momente _
8 MEVIRsE Home/| FM.E
| | gy m—
£
o £ 5 © I Sl &
T2 o ¥
A N
J \_ \o% =
. 4 H-@3.4, 6.5 Flachsenkung,
) 10 23 H7 Tiefe 4 Langloch Tiefe 4 E-M4 Bohrung 4 icksei
Referenzflache o5 (vom Rahmenboden) (vom R;hmenboden) (Einschraubtiefe: 6) TI:fE 3.5 (von der Riickseite)
(AL 39 —|
bereich B) 40 19
1) 49 44 NG g & ' N
%0 Heo————$%4&F-———-——- —- —-— - — - — 0T
©4 > &4 E l—
®; 5 LA J (Abstand @3 Bohr. zu Langl.)
% K (Abstand @3 Bohr. zu @3 Bohr.) .
o 50 (25 bei Hub 50 mm)
= 50 F Gx100P 12
i Jansich C Dx100P (50 bei Hub 50 mm) 20
Detailansicht 8 B (54.5) 133
von P T
BRCP6S-SA4R Zal B
=" c l .
7,7,7,7,7,7,7,7,7,‘7,777,7 g [P Masseanschluss- 35.5 (Abgewinkelter Motor links)
® Gewinde M3, Tiefe 4 16.5 (Abgewinkelter Motor rechts)

Ansicht Motorseite

o

: .

111

ufumong
i

Sicherstellung

von min. 100 207.3 (mit und ohne Bremse) 16
Kabelaustrittsrichtung (Option)
‘ * Die Abbildung zeigt den links
montierten Motortyp (ML).
(94.3) 113
165 q

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

@)
}J )O Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
b 26 (fir links und rechts ! L 189 | 239 | 289 | 339 | 389 | 439 | 489 | 539 | 589 | 639
montierten Motortyp) | A 158 | 208 | 258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508 | 558 | 608
Teaching- Status'LED Masseanschluss-Gewinde M3, Tiefe 4 | B 134 | 184 | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484 | 534 | 584
Anschluss Ansicht Motorseite ! C 50 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50
cJo ! D - [T v 2233445
| E 6 6 6 8 8 10 10 12 12 14
E 1 F 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100
g?[ | G 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4
] 1 H 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16
17 ! J 35 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
Kabelaustrittsrichtung (Option) I K 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500
* Die Abbildung zeigt den links | RCP6 OhneBremse| 1.3 | 1.4 | 1.5 | 16 | 1.7 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 20 | 2.1
montierten Motortyp (ML). 1 Gewicht MitBremse| 1.4 | 1.5 | 1.5 | 16 | 1.7 | 1.8 | 19 | 20 | 21 | 2.2
ST T T T T TS TS TS TS oo oo oooooooooooooo ? (kg) RCP6S OhneBremse | 1.4 | 1.5 | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 20 | 2.0 | 2.1 | 2.2
MitBremse | 1.5 | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 1.8 | 1.9 | 20 | 21 | 22 | 23
Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.
: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
hnun = n e Referen:
Bezeichnung ASIEt | e Achen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten e
° ° icei 512
PCON-CB/CGB 1 «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlq EtherCAT.™ Spezifikation)
AaEaEn° Etheret/IP
— Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬁ?ﬁﬁ! SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 N i My 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . | ~
] Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - L] Fiir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.

RCP6(S)-SA4R 2 2



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. % A:hsbrei;e 2 4 v
- ! I Motor- I ceitmotor- i D8 | Schritt-
geschiitzt | Absolut § einheit § 5o e mm motor

* Achsbreite ohne
- Breite des seitlich
aweeer [ ]-SA6R— WA — 42 —[]-[J- [J - [J-[3J °
3 Mot
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu er:::sge?g/eA_T VP Kabellinge —  Optionen oors
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GréBe 6: 6mm 800: 800mm MCON S 3m *Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 3500 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm ML” oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel
I Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
” Anschluss: PCON, MCON, MSEL

RCP6(S)-SA6R Horizontal montiert
45

40 Stei 3;3+ Kennlinie fiir Steigung
20 gilt bei Betrieb mit
m L] :cc» 3 Steig 76 05 G, andere Kennlinien
———__U/ An Decke ;30 \- ‘— bei Betrieb mit 0,3 G.
c
* Modellabhdngig kann es _g 5 \
einige Einschrankungen o 20 \ Stei '12
hinsichtlich der vertikalen, a 15 \ °l9.
seitlichen oder decken- ‘12 \
montierten Einbaulage 10
geben. Fir weitere 5 \\ Steig.-20
Informationen dazu o1 ‘
kontaktieren Sie IAl. 0

0200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-SA6R Vertikal montiert

(*) Fr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

18
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). 16 Kennlinie fiir Steigung
—~ 14 (2)05 %ilt bdei Be};(riebl_njit
1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G = . > & andere fenniinien
o bei vertikalem Betriegb. 9 Verzogerng ¢ =4 Steig:3-— beiBetrieb mit 0.3 G.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche S10
Zuladung fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit 28
ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu E 6 S eig. 6
Bitte Geschwindigkeit/Beschleunigung). s \ |,
heachten (3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im \ btelg.'ﬂ 2 .
,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. 2 NG 1.5 Steig- 20—
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann 0 1 1 05 |
die Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (*) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung Hochllreistungs- 50~400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | stufe/Steuerung Horzontl kg Vertikal (kg) (mm) (mm) ~ | stufe/ 9 sonm-shit) (Mm) | (mm) |(mm) (mm) (mm)|(mm)|(mm) (mm)
Ein- Ein- 1280 1130
RCP6(S)-SA6R-WA-42P-20{OH@HBH®@] | 20 geschaltet. 15| 20| occhaltet 11205 1205 970/ 840 735 650|575
Ein- Ein- 900 | 885
RCP6(S)-SA6R-WA-42P-12{OH@HRH®@] | 12 geschaltet| 28 | 25 (io;srgg 12 geschaltet| <8005 <300> 735 620|535 460|405 355315
1 -
Ein- Schritten) Ein-
RCP6(S)-SA6R-WA-42P-6{0H@HOH®] @ 6 geschaltet| 32 6 6 | geschalter| 450 | 435 365 305265 230 200 175155
Ein- Ein-
RCP6(S)-SA6R-WA-42P-3{0DHRHOH®] | 3 geschaltet| 40 | 14 3 geschaltet 225 | 215180 150 130 /115|100 85 | 75
Erklérung der Ziffern: [(D] Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallangen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 48.5 N-m, Mb: 69.3 N-m, Mc: 103 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*)| Ma: 11.6 Nem, Mb: 16.6 Nem, Mc: 24.6 N-m
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4m) ~ RO5 (5m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach
Roboterkabel RO6 (6 ) ~ R10 (10 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m)~R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 220 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

* Siehe S. 144 fir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

Ma Mb Mc Ma [ Mc

Name Code Seite %
Bremse B Siehe S.105 L
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuldssige Auskragung

Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109

Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109 Fir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111

Doppel-Schlitten (*1) w Siehe S. 112

(*1) Diese Option steht fiir einige Modellkombinationen hinsichtlich
Steigung und Einbaulage nicht zur Verfigung.
Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.

2 3 RCP6(S)-SA6R



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten fahrt bei der
Home-Fahrt zum ME.
Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden

(9%)
)

€
3

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

2-@5 H7 Passloch, Tiefe 6

i + 4-M5 Tiefe 10 ’-—150 Teile nicht berGhrt.
21{e5H7 Abweichung 1007 TR TIe= o] ! 322002 M.E.: Mechanischer Endpunkt
e :_w‘u ® E_iL— ofs S.E.: Hub-Endpunkt
o ® *2 Bei Befestigung der Achse tber
© S el die Senkbohrungen ist vor
= oy [g der Motor-Abdeckung erst die

Seiten-Abdeckung zu entfernen.

Detailansicht

Grundrahmen-Bohrlécher Sicherstellung
|_von min. 100 193.1 (mit und ohne Bremse)
L
Offset-Referenzposition A 27.5
fiir die Berechnung 13 Hub 110 20
der zuldss. Momente — 3 3 4-M6 Tiefe 12
(%)
IS Mﬂ‘ ?& Home; \& X
- 7 ‘ LT ]
g
~Z| % _
o~
©E o
Sl 8 24" L
wl 2 1 € —
| ) N-Langloch Tiefe 5.5
. M-4 H7 Tiefe 5.5 (vom Rahmenboden) H-g4.5, g8 Flachsenkung, ~ E-M5 Bohrung
Referenzfliche | 17.5 (vom Rahmenboden) P Tiefe 4.5 (von der Riickseite) ~ (Einschraubtiefe: 10) =
(Abmessungs- 385 | S | I
bereich B) 57 [ \ 1B
58 21 % 4 4 £ 4 >—¢
W) 58 — @ ,,,,,,,,, & A
17 { > & ES 4
% G L
Y 5 X100P 30
o J (Abstand @4 Bohr. zu Langl.)
S K (Abstand @4 Bohr. zu @4 Bohr.)
= Dx100P 65 10|
1 Detailansicht 9 B
vonP _(64.0) 129
e
| MRCP6S-SA6R : Il
I I
I I
| B¥ o =& ol |
A © i
! © ! i I
! o ! . 48.5 (Abgewinkelter Motor links)
i B o B9 °© ~ i ggﬁﬁ%@sﬂg?f?efe 4\175 Abgewinkelter Motor rechts)
I - I
I I
! ! Ansicht Motorseite
I I
I . I cJo
i |Sicherstellung|  —o~—ko_ 1 0000001 B ¥ e
| |[_vonmin. 100 | 250.3 (mit und ohne Bremse) NI Tiefe 12 | I
! 4- iefe 1 ! ]
! L & ! 4y
: 14 ; :
| A i 14.5
I
i E @ @ ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
| ‘ (82.1) 168.2 45 3 3 * Die Abbildung zeigt den links
; 212 | montierten Motortyp (ML).
i P mmmm e
| I
| ~ ; B Abmessungen und Gewicht pro Hub
I
! 7 o | Hub 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 600 | 650 | 700 | 750 | 800
I Q\ » ! L 220.5/270.5/320.5|370.5|420.5|470.5|520.5|570.5620.5| 670.5720.5|770.5|820.5 870.5/920.5|970.5
| Teachina-M | A 193243293 343|393 | 443 | 493 | 543|593 | 643 | 693 | 743 | 793 | 843 | 893 | 943
| g-Anschluss Status-LED 85 i Motor links) !
| ) 17 (Abgewinkelter Motor rechts) ! B 17212221272 (322 |372|422| 472522 572|622 |672|722 772 822|872 |922
! m;ssTga?sthUSS»GeWInde Ansicht Motorseite | D o1 [1 122334455 /6[6|7]|7][38
1 M3, Tiefe ! E 4 |1 6 6 8 8 |10 /10 /1212|1414 16 |16 | 18 | 18 | 20
| o | G |11 .2 233 4 455 |6|6|7 7 88
| (Seitich | H 4 | 4 6 6 8 8 |10/10 /1212 | 14|14 16 16 | 18 | 18
! | J 0 | 85|85 |185|185|285 285|385 385|485 | 485|585 | 585 | 685 685 | 785
! ! K 0 | 100100 200|200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800
I f / I M 2 3|33 /3/3/3|3/3]3/3/]3/]3/3/[3/]3
| el | N Jof[ 1 v fr[rfalafrfr v a1 v[1[1
! Kabelaustrittsrichtung (Option) ! | cpe Mnebreme| 23 | 2.5 1 2.6 | 2.8 3.0 3.1 (3.3 353738 40[42 4445 47]49
1 * Die Abbildung zeigt den links | Gevictt Mitbremse | 2.4 | 2.5 | 2.7 1 2.9 13.0 |32 |34 |36 |3.7(39 |41 |43 |44 |46 48|49
' montierten Motortyp (ML). 1 10 | cppsrebens] 2.4 | 2.6 | 2.8 /2.9 31333536 38(40[42[43 45 47[4850
7777777777777777777777777777777777777777777777777 " Nitemse| 2.5 [ 2.7 [ 2.8 [3.0[3.2[34[35[3.7 (394142444647 4951

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

ot Ansicht Max. Anzshlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
o steverb.Achsen| spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° Devicei'et -512 i
PCON-CB/CGB 1 *Opti Ot - . (768 bei Netzwerk- Siehe S.132
ption ption (Cipinxe  EthercAT— Spezifikation)
DC24V Etherilet/IP
BJULS .
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬂ%ﬁ! Sl gzt
MCON-C/CG 4 Netzwerk anschlussfahi 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.

- Die Kompatibilitdt zu bestimmten

. ) Netzwerken ist abhéngig von der .
1 Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG-
MSEL-PC/PG | 4 AC - - [ Fiir nahere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung moglich.

RCP6(S)-SA6R 2 4



RC P6 RoboCylinder

+10um Gekupp. % Acnsorettel | 54 |

*
- = ! I Motor- I seitmotor- i 20" | Schritt-
geschiitzt | Absolut § einheit § 5o e mm motor

* Achsbreite ohne
B Breite des seitlich
avoel [ ]-SA7R- WA - 5P —[J- [ - [ - [J-[J "
= Mot
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu er:::sge?g/eA_T VP Kabellinge —  Optionen oors
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 800: 800mm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel
M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
' . Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
= .r Anschluss: PCON, MCON, MSEL
= RCP6(S)-SA7R Horizontal montiert
1] s 60
Steig. 4 | kennlinie fiir Steigung
0N 4 gilt bei Betrieb mit
[ — =) 0,1 G, andere Kennlinien
1l Decke =0 \ || bei Betrieb mit 03 G.
c [ Steig.16
* Modellabhangig kann es -g 30
einige Einschrankungen ] \
hinsichtlich der vertikalen, a 20 \ N
seitlichen oder decken- .
montierten Einbaulage 1 Ste{g 8 \ \Sti 19. Zﬁ
geben. Fiir weitere N
Informationen dazu ‘ \ 2 \4\\2 ‘
kontaktieren Sie IAl. 0

0200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-SA7R Vertikal montiert

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

30
‘ Kennlinien fiir Steigung
Die Abbildung zeigt den links montierten Motol ML). - g—| 4/8 gelten bei Betrieb
9 9 r‘cyp ( ) '3\25 -\Stelg- 4 mit0,1 G, fir Steigung 24
=) bei Betrieb mti)t 05G, fUrb
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei 2 ! rséiet'%u;%w i Betrie
vertikalem Betrieb. 315 —
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mogliche Zuladung '—; \\ .
fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu K10 \StEIg; O
Bitte siehe , Auswahlverfahren”auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). \ Steig.16
beachten (3) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft- S F4 - | Steig. 24
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu Gberpriifen. 0 2 0.5
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch,|
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max.Zuladung|  Hul Steigung| Hochleistungs- | 50~500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 = 800
(mm) | stufe/Steuerung Horzonal ) Vertil (k) (mm) (mm) | stufe/Steuerung| somm-Schitel| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
Ein- Ein-
RCP6(S)-SA7R-WA-56P-24-/OH@HEH®@ 24 eschaltet, 37 3 24| eschaltet 1080 965 | 850 | 760
Ein- Ein- 840 830 | 720
RCP6(S)-SA7R-WA-56P-16-OH@HOH@] 16 | geschaltet| 46 8 (;no;)srgr(r)‘ 16| geschaltet <7005 | <7005 <7005 035 | 560 | 500
i -
Ein- Schritten) Ein-
RCP6(S)-SA7R-WA-56P-8{0H@) 8 | geschaltet| 51 | 16 8 | geschaltet| 420 | 410355315275 245
Ein- Ein-
RCP6(S)-SA7R-WA-56P-4-OHRHOH@) 4 | geschaltet| 55 | 25 4 | geschaltet 210 205 | 175|155 | 135 | 120
Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

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

R11 (11 m)~R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110
Schlittenabstandshalter (*1) Ss SieheS. 111
Schlittenroller-Spezifikation SR SieheS. 111
Doppel-Schlitten (*2) w SieheS.112

2 5 RCP6(S)-SA7R

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm

M (5 m) Spiel max. 0,1 mm

X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zuléssiges statisches Lastmoment| Ma: 115 N-m, Mb: 115 N.m, Mc: 229 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*)| Ma: 44.7 N-m, Mb: 44.7 Nem, Mc: 89.1 N-m

RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 300 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuldssige Auskragung

L
Ma Mb Mc Ma [ %
% / / <
Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

(*1) Diese Option kann nicht zusammen mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewéhlt werden.

(*2) Diese Option steht fur einige Modellkombinationen hinsichtlich Steigung
und Einbaulage nicht zur Verfligung. Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

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

*1 Der Schlitten fahrt bei der
Home-Fahrt zum ME.

CAD 80
w i Achten Sie darauf, dass der
2-5 H7 Passloch, Tiefe 10 65 39(¢5H7 Abweichung +0.02) . :
@ asslod |-e € 42 4002 AUfStrung durch ein aufdem Schlitten  SChIitten die umgebenden
4-M5 Tiefe 10 — (88 montiertes Werkstiick ist achtzugeben. Lege'\’}lmh': be'“:"t~E dounk
.E.: Mechanischer Endpunkt
o L S.F.: Hub—l?ndpunkt .
@ ®) *2 Bei Befestigung der Achse tiber
o T T T T T T — Tl — die Senkbohrungen ist vor
) o o) der Motor-Abdeckung erst die
@ Seiten-Abdeckung zu entfernen.
T
Detailansicht Sicherstellung
etailansic von min. 100 i
Grundrahmen-Bohrlécher 249.9 (mit und ohne Bremse)
L
A 325
i 13 Hub 130 42
Offt fereraposiion. 173 : : Bereich von min. 8
N der zuliss. Momente M.E. S.E. Home /[fM.E. Auf Stdrung ist achtzugeben. )
gl ] [(5) 4-M8 Tiefe16
ST 7 ) ‘ =] @
° | H
-1 ! ) K
52 o/ o T8 {
5 ® | @ -
A | T
a 26.5 2 M- Y i y ] H-@6, ¢9.5 Flachsenkung,
o —| M-¢4 H7 Tiefe 6 N-Langloch Tiefe 6 E-M5 Bohrung N PN
- 51.5 (vom Rahmenboden) ~ (vom Igahmenboden) (Einschraubtiefe: 10) = Tiefe 5.5 (von der Riickseite)
Referenzfliche gg 193 .
(Abm ol 7 ( % B & o % — o)
bereich B) 78 Z R
- P ——- —6————1——& —q—e
‘93/ 5 -9 4 6 h
51 (Abgewinkelter Motor links)
° Gx100P 45 i
N J (Absiand 64 Bohr.zulangl) 20 EAbgewmkeIterMotor rechts)
* <! Detailansicht K(Abstond o4 Bohr. 24 04 Bobr,) . 2 @2 164.7 .
von P
9 38 l
e N
i HRCP6S-SA7R i
| P N/ I — |
I 7 I
I i f @ I
| } Masseanschluss-
! | Gewinde M3, Tiefe 4
I
i K @ | Ansicht Motorseite
I
i ! co
I Ele= s I )
| l H | mi
! | A bl 2 il
‘ Ede=a % ‘
: L g |
: - : 15.2
i i Kabelaustrittsrichtung (Option)
1 ! * Die Abbildung zeigt den links
! Sicherstellung | montierten Motortyp (ML).
1 von min. 100 286.9 (mit und ohne Bremse) |
I I
! (85.2) 201.7 !
I T 245 i
I T I
I I .
! l\ il Abmessungen und Gewicht pro Hub
| ol | Hub 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
| Q\ Pl ! L 267.5 | 317.5| 367.5 | 417.5 | 467.5 | 517.5 | 567.5 | 617.5 | 667.5 | 717.5 | 767.5 | 817.5 | 867.5 | 917.5 | 967.5 |1017.5
! . 5 (bgevinkelterHotorlnks) ! A 235285335385 435485 |535| 585|635 685|735 785 | 835 | 885 | 935 | 985
eaching-Anschluss '\ ; ewinkelter Motor lin
! Masseanschluss-Gewinde 2 AbgewinkelterMotorrechts) ! B 188|238 | 288 | 338 | 388 | 438 | 488 | 538 | 588 | 638 | 688 | 738 | 788 | 838 | 888 | 938
| Status-LED \ W3, Tiefed | D |o 11 /2[2[3[3[4/4|5|5|6 |6 7|78
1 Ansicht Motorseite 1 E 4|6 |6 | 8 8|1 /10[12]12 |14 |14 |16 16 |18 | 18 | 20
! ! G 1 1 2 2|3 |3|4/4|5|/5 6|67 |7]|8]8
I co |
| [Setic] I H 4|4 /6 | 6 8|8 10[10]12|12 |14 14 16 |16 18 | 18
| | J 0 | 85|85 |185|185)|285|285 385385485 |485 585|585 685|685 785
| o i K 0 | 0 |100 200|200 300 300 400 400 500 500 600|600 | 700|700 | 800
! ol ! M 22|33 |3/3/3 /333|333 /3]3/3
I I
! ! N 0|1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
| Kabelaustrittsrichtung (Option) | | RePs OhneBremse| 4.2 | 4.4 | 46 | 49|51 |53 /55/58|60[/62|64|67 69 |71|73|76
| * Die Abbildung zeigt den links | eidt MitBremse| 4.3 | 4.5 | 4.7 | 5.0 | 52 |54 |56 59|61 63|66 |68 |7072|75|77
! montierten Motortyp (ML). vl pcpesnebensd 43 | 4.5 14850525457 5961 /6366(68/7072 75(77
ffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffff > Nitbemse | 4.4 | 4.6 | 4.9 [5.1[53[55/58/6.0[62[6467169(71/73[76[7.8

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Bezeichnun Max.Anzahlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steuerb. Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° ) _ 512
PCON-CB/CGB E 1 “Opti “Opti - DeviceNet _ | (768 beiNetzwerk- Siehe S. 132
ption ption (Ceiimp EthercAT— Spezifikation)
DC24V paemEn”’ Etheri‘'et/IP
. o e Siche MCON-
MCON-C/CG ﬂ 4 256 Prospekt oder
Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
P " : Netzwerken ist abhdngig von der . _ _
. Einphasig jeweiligen Steuerung, Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - [ J Fiir nihere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

RCP6(S)-SA8R

mModel [ | ~SASR— WA — 56SP— |:|
spezifika-
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 30:30mm
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 20:20mm
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 10:10mm
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 5: 5mm

+10um § Einfach- Gekupp. A:hsbrei;e 24 v
= hiitzt | Absol M°:‘°f' seitmotor- | 85" | Schritt-
gescl utzt solut §§ einheit Bauform mm motor
* Achsbreite ohne
I:l I:l I:l _ I:l Breite des seitlich
montierten
Mot
Hub — Steu er:::sge?gleA Typ Kabellinge —  Optionen olors
50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
? P4: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
1100: 1100mm CFB/CGFB S :3m * Die Seitmotorlage
(Schrittweite [RCP6S] M:5m ,ML” oder ,MR" ist
50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.

ROO : Roboterkabel

=N An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON
15{CP6(S)—SA8R Horizontal montiert

0

g s et
@ 0,1 G, andere Kennlinien
2 <70 o5 bei Betrieb mit 0,3 G.
260 teig. 10
S \
N3 \ SSteig. 20

20 N TN -

18 N4 -Sti? '1730

4.
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit (mm/s)

6F(R)CP6(S)-SA8R Vertikal montiert

‘ Kennlinie fur Steigung
50 :1 Steig. 51— 5 gilt bei Betrieb mit
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). el 0,1G, andere Kennlinien
;40 bei Betrieb mit 0,3 G.
i=
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem '§ 30
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. S Steigl10
\We ’ . el . N2 Steig.
£ /s |(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber
Bitte die mogliche Zuladung fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung 10 \\\St eig.-20
beachten und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf l2 S 0.5 0.5 , Steig. 30
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 00 200 400 600 800 1000 1200 1400
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im Geschwindigkeit (mm/s)
»Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

(Einheit: mm/s)

M Hub und max. Geschwindigkeit

Modell Steigung Max Zuladung Hub Steigung 50~650 700 ‘ 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1050 | 1100

(mm) )| Vertkal kg) (mm) (mm) ~ sonmSahie)| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

RCP6(S)-SA8R-WA-565P-30{0H@HEH@) 30 | 26 3 30 o | e | ans 780 715 | 660

RCP6(S)-SA8R-WA-565P-20{0HaHEH) 20 | 55 | 4 | 50~1100 20 | 0 . 770 | 695 | 630 | 570 | 520 | 480 | 440
(in 50 mm-

RCP6(S)-SA8R-WA-565P-10{0H@HEH)] 10 70 25 scricen 10 | 200 | #0430 385 345 310 285 260 | 235 | 220

RCP6(S)-SA8R-WA-56SP-5-{OH@H 5 | 80 | 55 5 | 250 240|215 | 190 | 175 | 155 145 | 130 | 120 | 110

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen
Kabellangen

Kabeltyp

Kabelcode

P(1m)

s(3m)

M (5 m)

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m) ~ X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~R03 (3 m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)
RO6 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m)~R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Standardkabel

Spezialldngen

Roboterkabel

Name Option Code  |Reference Page
Bremse B See P.105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo See P.105
Abgewinkelter Motor links ML See P.109
Abgewinkelter Motor rechts MR See P.109
Umgekehrte Referenzposition NM SeeP.110
Schlittenabstandshalter (*1) SS SeeP.111
Schlittenroller-Spezifikation SR SeeP.111 (*1
Doppel-Schlitten (*2) w SeeP.112

2 7 RCP6(S)-SA8R

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung
Antriebssystem

Beschreibung
Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10

Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Spiel max. 0,1 mm
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Ma: 219 Nem, Mb: 219 Nem, Mc: 414 N-m

Ma: 77.0 N-m, Mb: 77.0 N-m, Mc: 146 N-m

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Zuldssiges statisches Lastmoment
Zulassiges dynam. Lastmoment (¥)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

« Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 400 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

Richtung des zuldssigen Lastmoments

L
Ma Mb Mc Ma [ %
% / / <
Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Zuldssige Auskragung

) Diese Option kann nicht zusammen mit der Option ,Doppel-Schlitten” gewahlt werden.
(*2) Diese Option steht fir einige Modellkombinationen hinsichtlich Steigung
und Einbaulage nicht zur Verfiigung. Weitere Informationen hierzu siehe S. 131.



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten fahrt bei der
Home-Fahrt zum ME.
Achten Sie darauf, dass der

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

2-@6H7 Passloch, Tiefe 10 +— Schlitten die umgebenden
: 4-M8 Bohrun Auf Stdrung durch ein auf dem Schlitten ~ Teile nicht berdhrt.
63(96H7 Abweichung £0.02) (Einschraubtigfe: 12) 4040 (93) . montiertengerksti]ck istachtzugeben. ~ M.E.: Mechanischer Endpunkt
224 S.E.: Hub-Endpunkt
= O ® H *2 Bei Befestigung der Achse Uber
) | : : die Senkbohrungen ist vor
= der Motor-Abdeckung erst die
© . . A Seiten-Abdeckung zu entfernen.
=5 ofe—¢ ©|® 3
ﬁ =
Referenzflache

(Abmess. Bereich B)

Detailansicht von Q

Sicherstellung

* Die Abbildung rechts zeigt den ﬁ( -
links montierten Motortyp (ML). @

von min. 100 249.9 (mit und ohne Bremse)
L
. i A 325
El)lfffsdelte gif'eercehnnz‘?:émon 853 Hub le2 2 Bereich von min. 93
der zuldss. Momente Home /|[fM.E. Auf Stérung ist achtzugeben.
m ME| JISE. fine. 5 9 J 4-M8 Tiefe16
m,
<
8T \ ﬁ ©
05 (@ ® S 2
B2 | b gl B4 ] JY B t
SN e | e N A\ @
QI L35 | ool N-Langloch Tiefe 6.5 M-g6 H7 Tiefe 6.5 E-M6 Bohrung :‘
65 (vom Rahmenboden) (vom Rahmenbod (Einschraubtiefe: 12) 55
. /
25) s/ s Y
Y B
O
52.5 (Abgewinkelter Motor links)
hd <& - 215 EAbgewinkeIter Motor rechts)
J (Abstand @4 Bohr. zu Langl.) (85.2) 164.7
K (Abstand @6 Bohr. zu @6 Bohr.) 100 -lr |
Detailansicht P h1 D><1é)0P =

ey
i HRCP6S-SA8R i
| - 7 201.7 | Masseanschluss-
| ® ® Bk } T | Gewinde M3, Tiefe 4
I V/; I
| ég /lr | Ansicht Motorseite
i 22 & 245 i cJo
! L @ ® Fr < ! Seich
! " Status-LED ™ | @.ﬂ S
i % Masseanschluss-Gewinde 52.5 (Abgewinkelter Motor links) | (©]
! - M3, Tiefe 4 21.5 (Abgewinkelter Motor rechts) | 146
| Sicherstell Teaching-Anschiuss — Ansicht Motorseite | Kabelaustrittsrichtung (Option)
| [Sicherstellung i ’ . . I
' |vonmin. 100 286.9 (mit und ohne Bremse) 4-M8 Tiefe 16 ! * Die Abbildung zeigt den links
i 7 i montierten Motortyp (ML).
| ( I !
I ) I
| Iy |
| |
| |
! L= Ty 1
I I
| Kabelaustrittsrichtung (Option) cJo |
: 9 =y :
I I
| |
I I
I I
| |
I I
I I

B 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 1050|1100
290.5 | 3405 | 390.5 | 4405 | 490.5 | 540.5 | 590.5 | 640.5 | 690.5 | 740.5 | 790.5 | 840.5 | 890.5 | 940.5 | 990.5 |1040.5 1090.5 |1140.5 [1190.5 [1240.5 [1290.51340.5
258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508 | 558 | 608 | 658 | 708 | 758 | 808 | 858 | 908 | 958 1008|1058 |1108 |1158 |1208 |1258 |1308
230|280 | 330 | 380 | 430 | 480 | 530 | 580 | 630 | 680 | 730 | 780 | 830 | 880 | 930 | 980 [1030 |1080|1130 |1180|1230 1280
1 2 /2|3 |3|4|/4 /5|56 6|7 7|88 /|99 ]10 10111112
6 | 8 | 8 |10]10 12|12 14|14 16|16 | 18 | 18 | 20 | 20 | 22 | 22 | 24 | 24 | 26
0 | 80 | 180|180 | 280 | 280 | 380 | 380 | 480 | 480 | 580 | 580 | 680 | 680 | 780 | 780 | 880 | 880 | 980 | 980 |1080
100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500 | 500 | 600 | 600 | 700 | 700 | 800 | 800 | 900 | 900 |1000 1000|1100
3 /33333 /333333 /3|3 /3|3/]3/]3/]3 3
0|1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
| RCP6 e Bremse) 4.8 | 5.1 | 54 |57 59|62 65 |68|71|74|76|79/82/85|/8890/93/96/99/10.2/10.5/10.7
et MitBremse | 5.0 | 5.3 | 5.5 |58 | 6.1 |64 6.7 69|72 |75|78|81|84/86|8992|95)9.8]10.1/10.3/10.6/10.9
(i) RCP6S IneBremse) 4.9 | 5.2 | 55 |58 | 6.1 |63 66(69|7275/78|80|83|86/89|/92/9497/10.0/10.3/10.6/10.9
> Mitgremse | 5.1 [ 5.4 [5.7 [59 1626568 7.1[73/76/79[82/85[88[9.09396/9.910.2[105[10.7[11.0

Z|Z|x|—|mO|w > r
(o)}

oNvo o~
w

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

: -+ [MaxAnzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von :
Bezeichnun Ansicht - . e Referenzseite
9 steuerb. Achsen| spannung | Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten

Devicei'et Compoi'et Etheri'et/IP 512 .
[ [} CCi (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
PCON-CFB/CGFB 1 DC24v - Link Spezifikation)

*Option | *Option .
L -

RCP6(S)-SA8R 2 8



RC P6 RoboCylinder

= Achsbreite 24 Vv

Motor- § Gerade Schritt-
einheit | Bauform motor
miodeh ] - WsA10C — WA - 35p —[]-[]- [] - [J - [
: - i : Passende - .
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16:16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 500: 500mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 3500 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:5m
. . . - 50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
**Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-WSA10C demnachst erhaltlich. SE: SEA-Typ ROD : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL

£ . )
£ RCP6(S)-WSA10C Horizontal monti
Em 45C6(S) S‘ ?Co ontal montiert
40 ety S eig-2.5- Kennlinien gelten fiir
m [ 1 ’635 Achsbetrieb mit 0,3 G.
——L_Iil a1 Decke <
* Modellabhéngig kann es 5 5 \\Steig 5
einige Einschrankungen E 20
hinsichtlich der vertikalen, E‘ 15
seitlichen oder decken- \ \‘Ste|g '|0
montierten Einbaulage 10 1
geben. Fiir weitere 5 | 5 Steig 16
Informationen dazu [ 1
kontaktieren Sie IAl. 0

0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

I1R2CP6(S)—WSA1 0C Vertikal montiert

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Kennlinien gelten fir
. 10 Achsbetrieb mit 0,3 G.
2
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem 2 \Stei . 2.5
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. § 6
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber E 4 \
Bitte die mégliche Zuladung fiir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung | Steig. 5
beachten und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf 13
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 5
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
+Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Ml Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigk. (inheit:mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~300 | 350 | 400 | 450 | 500
(mm) |stufe/Steuerung | Horizontal (g)| Vertikal (ko) (mm) (mm) |stufe/Steverung | (E0mmSchite)| (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
; Ein-
RCP6(S)-WSA10C-WA-35P-16-[CH@! 16 |Eingeschaltet 4 - 16| geschaltet 840 775 | 660
i Ein-
RCP6(S)-WSA10C-WA-35P-10-[@He] 10 | Eingeschaltet| 15 . (;o;osoo 10| eschatet 610 590 | 490 | 415
n mm-
. Schritten) Ein- 390 355
RCP6(S)-WSA10C-WA-35P-5-OHeHBH@) 5 | Eingeschaltet | 28 3 5| geschaltet | <3505 <3505 290 | 245 205
. Ein- 195
RCP6(S)-WSA10C-WA-35P-2.5-[0H @] 25 | Eingeschaltet | 40 10 25 | geschaltet | <1735 | 175 | 145 | 120 | 100
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [£0.005 mm]
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 271 Nem, Mb: 271 N-m, Mc: 553 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*2) | Ma: 65.4 Nem, Mb: 65.4 N-m, Mc: 134 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) (*1) Der Wert in [ ] gilt fiir die Hochprézisionsversion (bei Steigung 2.5/5/10 mm).
Roboterkabel RO06 (6 m) ~ R10(10m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

N " - N - Referenz fr die zuldssige Auskragung: max. 500 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

Name Code Seite Ma Mb Mc Ma [ Mc
Bremse B Siehe S. 105 h
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung links (1) CIL Siehe 5.105 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalo

Hochprézisionsversion (*2) HPR Siehe S. 108 4 9:

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110 | (*1) Diese Option ist nicht fiir die Modellbaureihe RCP6S-WSA10C mit

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111 eingebauter Steuerung erhaltlich.

(*2) Bei der Hochprazisionsversion (HPR) betrégt die Wiederholgenauigkeit + 5 um.
Diese Option kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 16 gewdhlt werden.
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Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind (iber unsere Webseite downloadbar.
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S

é .
=Xt
(=]

*

1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

2-@5H7 Passloch, Tiefe 5 .
80 - . Sicherstellung
50 4-M5 Tiefe 14 von min. 100
le] o] 1 E— = M=
° El Hily (T HEI——
| 1 1 I |
® ®)
Q] /@) Q) ]
Motoreinheit
* Es ist moglich, die Motoreinheit
um 180 ° gedreht zu montieren.
Offset-Ref L 03)
set-Referenzpos. . S 129 (ohne Brel
fiir die Berechnung 2 (Schh;tze nbrete A 159 (mit Brermrsrése]
der zuldss. Momente
)\ 74 33 Hub 160 48 97 (Breite Motoreinheit)
[ — 1
g 2 M.E/ \S.E. T-Nut : M3 (beidseitig) Home \ M.E. | v 5.5 5.5
N : Ly / / " O == == ]
= B < = g it i = | ’ ST
ol 71 ! Masseanschluss-
Referenz- Gewinde 2-M3,
fldche 1 Schmiernippel (beidseitig) Tiefe 6
100 (Rahmenbreite - o
Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 100:0.02 (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm)
Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
35 N:0.02 (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm) 35 P-5H7 Passloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden) ™
= = Detailansicht seitliche T-Nut
g f —]
S - /kfgeyffffffffqum e e i -
—]
(T o
P-@5H7 Passloch, Tiefe 5 5. B n
(vom Rahmenboden)
' 100 K-5.5 Bohrung - ¢11 Flachsenkung 5.5
R-Langloch, Tiefe 5 35 G (H) Abstand Jx100 35 N_(von der Riickseite) Detailansicht Rah befesti
(vom Rahmenboden) etailansicht Rahmenbefestigung
Ty
I I
! BRCP6S-WSA10C Sicherstellung !
| von min. 100 |
! | CJB
T !
I B I
1 1 Kabelaustrittsrichtung (Option)
| |
| g |
1 * Es ist moglich, die Motoreinheit |
! um 180 ° gedreht zu montieren. !
1 159 (ohne Bremse) 97 (Breite Motoreinheit) 1
i 174 (mit Bremse) 23.1 1
I v I
I I
I . e I
1 B =~ f Masse- 1
[ | | Teaching- { anschluss- ! 3
I I
! o lED husrivind Gewinde | B Abmessungen und Gewicht pro Hub
i 2-M3, Tiefe 6 | Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
1 I 1 RCP6 OhneB 422 | 472 | 522 | 572 | 622 | 672 | 722 | 772 | 822 | 872
! Stromversorgung und E/A-Kabel ! L MitBremse | 452 | 502 | 552 | 602 | 652 | 702 | 752 | 802 | 852 | 902
I I RCP6S OhneB 452 | 502 | 552 | 602 | 652 | 702 | 752 | 802 | 852 | 902
i i MitBremse | 467 | 517 | 567 | 617 | 667 | 717 | 767 | 817 | 867 | 917
i — = | A 293 | 343 | 393 | 443 | 493 | 543 | 593 | 643 | 693 | 743
! ! G - - | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
! ! H 156 | 206 | 56 | 106 | 56 | 106 | 56 | 106 | 56 | 106
I I J 0 0 1 1 2 2 3 3 4 4
| | K 4 8 8 10 | 10 | 12 | 12 | 14 | 14
! | N - - 1100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
! CJB ! P 1 1 2 2 2 2 2 2 2 2
I I Q - - | 206 | 256 | 306 | 356 | 406 | 456 | 506 | 556
| . ) i R oo |1 [ 7 [ v v 171
| Kabelaustrittsrichtung (Option) | OheB 29 | 3.1 34 | 36 | 3.8 | 41 43 | 46 | 48 | 5.0
| | . . X X . X . X . X
! ! Gewicht ESRS MitBremse| 3.1 | 3.3 | 3.6 | 3.8 | 40 | 43 | 45 | 48 | 50 | 52
L (kg) RCPGS{“ B 30323537 |39 42|44 | 47 | 49 | 5.1
MitBremse| 3.1 | 3.4 | 3.6 | 39 | 41 | 43 | 46 | 48 | 51 | 53

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

B Ansicht Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
o steverb. Acisen| spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° iceitet 512
PCON-CB/CGB 1 soption | *Ontion - Deviceitet .| (768 bei Netzwerk- Siehe 5. 132
P P CC‘UM:@ EtEI:hera‘.\:‘/-lP' Spezifikation)
DC24V ﬁ%;%! lolrLL eriNe
- Dieser Typ ist nur an ein Co | ‘et .ﬁ%ﬁ* Sehe Mo
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlzgnschlussféhi P 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
— . . Netzwerken ist abhdngig von der . N _
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fiir nahere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.

RCP6(S)-WSA10C 3 O




RC P6 ROBO Cylinder

*10um iSp'm Gekupp. % Achsorettel | 54
- iy %’“ﬂ ! I Motor- N coage | 120 | schrite-
Optional geschiitzt § Absolut J| einheit Bauform mm motor

ot []-WSAT2G- WA — 4P — [ ] - [ ] - [ ] - [] - [
: : i : Passende M .
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 800: 800mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm
. X . . - 50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
*Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-WSA12C demnéchst erhdltlich. SE: SEA-Typ ROD : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
=
=

Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-WSA12C Horizontal montiert
60

o[ teig.3| temninsten o
i P a chsbetriedb mit O,. .
——L_Iil an Decke =40
— 2 \ \steig.6
* Modellabhédngig kann es S>30
einige Einschrankungen E
hinsichtlich der vertikalen, >0 teig-12
seitlichen oder decken- N \ 16 Jeg- 2 .
montierten Einbaulage 10 ' N Stelg:20
geben. Fiir weitere M}
Informationen dazu 8
kontaktieren Sie IAl. 0

0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WSA12C Vertikal montiert

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

20
18 Kennlinien gelten fiir
_16 Achsbetrieb mit 0,3 G.
2u \\ -
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei 2 12 SEIF' 3
vertikalem Betrieb. -3 10 |
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung KCa [ .
filir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu N 6 \Stel .6
Bitte siehe ,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 4 \
beachten (3) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft- !
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. 1 >
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die Um- 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fur weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (*¥) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mmy/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung|  Hub Steigung| Hochleistungs- so~350‘4oo‘450 500‘550‘600 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | stufe/St q Horizonta (kg) | Vertkal (kg) (mm) (mm) | stufe/Steuerungsomm-shite) (MM) | (mm)| [(mm) (mm) (mm)|(mm) (r
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA12C-WA-42P-20-[@) 20 | geschaltet 12| - 20 | geschaltet 800 740 650| 580 520
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA12C-WA-42P-12-(@] 12 | geschaltet| 25 | - (-505?,800 12 | geschaltet 600 535 465|405 355|315 285
n mm-
Ein- Schritten) Ein- 450 | 435
RCP6(S)-WSA12C-WA-42P-6-{OHOHOH® | 6 geschaltet| 40 9 6 | geschaltet <4005 g, 365 |310/265 230200 175 155 140
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA12C-WA-42P-3{0H@HOH®] | 3 geschaltet| 60 18 3 | geschaltet| 225 |215/180 150|130 1151100 85 | 75 | 70
Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [+£0.005 mm]
M (5 m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallangen X11 (11 m)~X15(15m) Zulissiges statisches Lastmoment| Ma: 311 Nem, Mb: 311 Nem, Mc: 827 N-m
X16 (16 m) ~X20 (20 m) Zuldssiges dynam. Lastmoment (*2)| Ma: 87.5 N-m, Mb: 87.5 N-m, Mc: 233 N-m
RO1 (1 m) ~R0O3 (3 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4m) ~RO5 (5m) (*1) Der Wert in [] gilt fiir die Hochprazisionsversion (bei Steigung 3/6/12 mm).
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
R11(11m) ~ R15 (15 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~R20 (20 m)

* Siche 5. 144 fiir weitere Informationen bzg|. Ersatzkabel. « Referenz fir die zuldssige Auskragung: max. 450 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

L

Name Code Seite Ma Mb Me Ma [ Me
Bremse B Siehe S. 105 L
Kabelaustrittsrichtung (oben) ar Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung

Kabelaustrittsrichtung (rechts) CJR Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung (links) CiL Siehe S. 105 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung (unten) CJB Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalo

Hochprazisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108 4 9

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 . - . . g S

SchﬁttenroIIer»Speziﬁlfation SR S:zh: S (*1) Bei der Hochprazisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 pm.

Diese Option kann nicht fir ein Modell mit Steigung 20 gewéhlt werden.
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Abmessungen

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

umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

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

70 2-96H?7 Passloch, Tiefe 6 sjcherstellung
50 4-M6 Tiefe 18 von min. 100
1<) 1) 1$) = © =
o E ° TN
5%
=
® 8 9
&) &) &) —OES 510 | =t J
L 0.3) o
1185 thne Bremse) Motoreinheit
A 168.5 (mit Bremse) *Es ist moglich, die Motoreinheit
Offset-Referenzpos. 117 (Schlittenbreite) 41.5 Hub 140 58 um 180° gedreht zu montieren.
fiir die Berechnung 111 5 5 . .
der zuldss. Momente 91 M.E, iS.E. Home r(M.E. 117(Bre|teMotore;T2|t)
~ @l T—Nlut:!'\/|'3 55| 55
™| 91 (beidseitig) |
R gi L ‘ ‘ i g | o
B oS i I S — — T |3 T
Mo i { g T i =
=
Rgferenz- 89 Masseanschluss-Gewinde,
flache 1 118 Schmiernippel (beidseitig) .
120 (Rahmenbreite) 2-M3, Tiefe 6
Q (nicht far Hilbe 50 & 100 mm) 1004+0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm)
Q (nicht fir Hibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) 3 13
30 :002 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 30 P-6H? Passloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) ;
. D -9 H
o o
3 - IS LYY
pa t:{_,/ Detailansicht
| '—UJ seitliche T-Nut
(TTRTERTED
P-@6H7 Passloch, Tiefe 6 4 4 © &
(vom Rahmenboden) 100 K-6.6 Bohrung - ¢12.5 Flachsenkung
R-Langloch, Tiefe 6 30 G (H) Abstand Jx100 30 (von der Riickseite)
(vom Rahmenboden)
fffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffff Detailansicht
| BRCP6S-WSA12C  Sicherstellung | Rahmenbefestigung
| von min. 100 1
I ! aT
= |
i Tle ! Pr=ru
! ! aL CR
| |
i i B
AL |
! = U * Es ist moglich, | A .
! 1385 (ohne Bremse) die Motogr]einheit 117 (Breite Motoreinheit) ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
5 (mi 80 ° gedreht 23.6 |
1 168.5 (mit Bremse) um180°g 55 |
H zu montieren. 220 =
I T I
! T N T I
1 o i ® | H
| l%%& G i .. 24+ H Abmessungen und Gewicht pro Hub
= Teaching- =22 RN
1 Status-LED Anschluss | Hub | 50 [100 150200 | 250300/ 350|400 450/ 500|550 600 650700 750 800
L= Verbindungsstecker fir ! ncpe tnekens| 408 | 458 | 508 | 558 | 608 | 658 | 708 | 758 | 808 | 858 | 908 | 958 11008 1058/1108 1158
- Stromversorgung und E/A-Kabel ! L Mitbremse | 458 | 508 | 558 | 608 | 658 | 708 | 758 | 808 | 858 | 908 | 958 |1008 |1058 |1108 |1158 |1208
I | RCP6S hneBremse| 428 | 478 | 528 | 578 | 628 | 678 | 728 | 778 | 828 | 878 | 928 | 978 [1028 |1078 (11281178
| Masseanschluss- | "> ittremse | 458 | 508 | 558 | 608 | 658 | 708 | 758 | 808 | 858 | 908 | 958 [1008 1058 1108 1158 [1208
1 Gewinde, 2-M3, Tiefe 6 1 A 289.5339.5 | 389.5 | 439.5 | 489.5 | 539.5 | 589.5 | 639.5 | 689.5 | 739.5 | 789.5 | 839.5 | 889.5 | 939.5 | 989.5 [1039.5
[ =1 ! G - - | 100{100/100 /100|100 100|100 | 100 100|100 | 100|100 | 100 100
[ ] - | H 1485/198.5/48.5/98.5/48.5/98.5|48.5/98.5/48.5/98.5 |48.5|98.5 48.5/98.5|48.5|98.5
| or i J 0/ 0|1 1223344556 6|77
| | K 4 | 4 8 8 |10/ 10 /1212|1414 16 16 |18 | 18 | 20 | 20
! ! N - - | 100{100/100 /100|100 100|100 | 100 100|100 | 100|100 | 100 100
! cL CJR ! P 1 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
| | Q - | - 11985(2485(298.5348.5(398.5/448.5/498.5| 548.5|598.5| 648.5698.5 | 748.5|798.5|848.5
| | R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
1 CJB 1 _RCP6 OneBremsel 3.8 | 4.1 | 44 |48 | 51|54 |58 |61/6468|71|74|78|81|84]|88
! ! Gevictt Mitbremse | 4.0 | 4.4 | 47 | 5.0 | 54 |57 | 60|64 |67 |71 |74 |77 |81|84|87 9.1
! Kabelaustrittsrichtung (Option) | W cpgglinebine| 3.8 | 4.2 | 4.5 4.8 525558 62]65/68 7.2 75(7.8 82/85)88
| | Mitbremse | 4.1 | 4.4 | 47 | 5.1 |54 |57 |61 /64|67|71|74|78|81|/84|88 9.1

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Bezeichnun Ansicht Max.Anzshlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steuerb. Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° PY - 512
PCON-CB/CGB E 1 «option | *Ontion - Deviceitet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
ptio ptio (C-pink  EthercAT™ Spezifikation)
ii ﬁi’ “ Ether\et/IP
s pe " Jrihe Siehe MCON
T H : i ot -
MCON-C/CG i 4 NDE::"ZS:ILIIZ ’;r']sstcﬂl‘gsas;‘aﬁ'ln Compoitet 256 Prospekt oder
g 9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
N ken ist abhéngit d
- Einphasig eweiigen Steverimg Siehe MSEL-PC/PG-
MSEL-PC/PG n 4 AC - - [ ] Fiir nhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

+5um Gekupp. % Achsbreite 24
joch- E V'
‘ P 6 -W S A 1 ‘ % i tl . N.l°|f‘°f' Gerade | 140 | schrite-
Optional geschitzt Absolut §| einheit Bauform mm motor

mtoidt [ ] -WSA4C- WA — 56P —[ ] - [ ] - [ ] - [ - [
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu er:::sge?g/eA_T VP Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 800: 800mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm
. X . . - 50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
*Vorschau: Reinraum-Ausfiihrung RCP6(S)CR-WSA14C demnéchst erhdltlich. SE: SEA-Typ ROD - Roboterkabel
B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
= Anschluss: PCON, MCON, MSEL
. = m RCP6(S)-WSA14C Horizontal montiert
2 100
90 Kennlinien gelten fiir
o 80 Stelg.. 4| Achsbetrieb mit 0,3 G. P
/] 20 \ — S
An Decke = +—\Steig. 8 3
g oI\ 1 :
* Modellabhéngig kann es 3 50 G
einige Einschrankungen Roaw] \ \ Sllel 16 @
hinsichtlich der vertikalen, S \ \‘ 9. =
seitlichen oder decken- N30 1| AW Steig. 2 )
montierten Einbaulage 2 1 S—teig; 24 ©
geben. Fir weitere 10 15, ™N { &2
Informationen dazu ’ 6 2
kontaktieren Sie IAI. 0 T
ontakdieren sie IAl 0 100 200 300 400 500 600 700 800 &
Geschwindigkeit (mm/s) 2
5
@
RCP6(S)-WSA14C Vertikal montiert &£
30 2
Kennlinien gelten fiir g
_ 25 _‘\ Achsbetrieb mit 0,3 G. _‘uﬁJ
gZO Steig. 4 §
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei 2 T
vertikalem Betrieb. 315 fd
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung 2 Steig. 8 £
fiir ein spez. Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu K10
Bitte siehe ,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). \
beachten (3) Fr Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft- 5
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu Gberpriifen. 1\
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die Um- 00 700 200 300 400 500 600 700 800
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung | Hochleistungs- | Max. Zuladung|  Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal (k)| Vertikal (kg) (mm) (mm) | stufe/Steuerung | somm-scvite) (MM) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA14C-WA-56P-24-@) 24| geschaltet 25 | - 24 goschaltet 700 665
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA14C-WA-56P-16{0)] 16 |geschaltet| 50 | - (ﬁ]o;i(])g_ 16| geschaltet 560 550 | 490 | 440
Ein- Schritten) Ein- | 420 | 400
RCP6(S)-WSA14C-WA-56P-8{OHOHBH@ 8 | geschaltet 65 | 14 8 | geschaltet <3505 <3505 350 | 305 270 240 215
Ein- Ein- 210 | 200
RCP6(S)-WSA14C-WA-56P-4{DH@HBH®@] 4| geschaltet| 80 | 26 4 | geschaltet <1755 <1755 170|150 135 120/ 105
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [+£0.005 mm]
M (5 m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallangen X11 (11 m)~X15(15m) Zulissiges statisches Lastmoment | Ma: 462 Nem, Mb: 462 Nem, Mc: 1170 N-m
X16 (16 m) ~X20 (20 m) Zulssiges dynam. Lastmoment (*2)| Ma: 122 N-m, Mb: 122 N-m, Mc: 308 N-m
RO1 (1 m) ~R0O3 (3 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4m) ~RO5 (5m) (*1) Der Wert in [] gilt fiir die Hochprazisionsversion (bei Steigung 4/8 mm).
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
R11(11m) ~ R15 (15 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~R20 (20 m)

* Siche 5. 144 fiir weitere Informationen bzg|. Ersatzkabel. « Referenz fir die zuldssige Auskragung: max. 550 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
_optons |
L
Name Code Seite Ma Mb Mc Ma Me

Bremse B Siehe S. 105 L
Kabelaustrittsrichtung (oben) ar Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung (rechts) CJR Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung (links) CiL Siehe S. 105 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung (unten) CJB Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalo
Hochprazisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108 4 9
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 . - . . g S
SchﬁttenroIIer»Speziﬁlfation SR S:zh: S (*1) Bei der Hochprazisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 pm.

Diese Option kann nicht fir ein Modell mit Steigung 16 oder 24 gewahlt werden.
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RCP6 RoboCylinder

bmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

90 2-98H7 Passloch, Tiefe 8 Sicherstellung
70 4-M8 Tiefe 22 von min. 100
& & g #S%# =5
g (THm—
b=
v [ S RS {1 B | IS |
=
Offset-Referenzpos. @ @ @ 2lo. ==
fiir die Berechnung
der zuldss. Momente L 149 ohne Bremse) 03)
A 199 émit Bremse) Motoreinheit
137 (Schlittenbreite) 44 Hub 170 71 * Esist mdglich, die Motoreinheit
131 um 180 ° gedreht zumontieren. 1 36 4 (Breite M inhei
El T-Nut: M3 | 5 4 (Breite Motoreinheit)
103 PR
Gl Mﬁ\i (beidseitig) Ho;me/ RM - 52 &5.
=} | k
5 I i L ‘ ‘ o _N__—=1 )
[ ee=t—g I = it T it | e
oot o g 1 P ] 3
T T
Refi - 103) - _
ﬂgc?‘r: nz 1 138 Schmiernippel (beidseitig) 'Gﬂ:vsvslﬁzgsczhl,\l:és Tiefe 6
|_140 (Rahmenbreite) | Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 100:0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm)
QN("iCh(tf?]rf'f_mﬁ% 520%( 1138 mm) R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
"
45 2002 {nichttir Hilbe mm) P-8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
@ & -
S
o ?w Detailansich
S *7‘)7*’*‘*’*’* ’’’’’ R G o | R I (i seitliche T-Nut
(T D
P-@8H7 Passloch, Tiefe 9 © X n
(vom Rahmenboden) [T K-99 Bohrung - 16.5 Flachsenkung 3
R-Langloch, Tiefe 9 45 G (H) Abstand Jx100 45 | _{vonder Riickseite) ®
(vom Rahmenboden) Detailansicht
777777777777777777777777777777777777777777777777777777 o Rahmenbefestigung
i |
| .RCP6S-WSA1 4C Sicherstellung | ALl
1 von min. 100 | -
| I [Links]
I I
| = |
1 |
I I
! ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
I I
1 * Es ist moglich, die Motoreinheit |
! um 180 ° gedreht zu montieren. !
i 149 (ohne Bremse) 136.4 (Breite Motoreinheit) i
| 199 (mit Bremse) |
| i
| oai ! .
| = r m i EAbmessungen und Gewicht pro Hub
g I
i ] 9 g . ! Hub | 50 [100 150200 | 250300/ 350|400 450/ 500|550 600 650700 750 800
| Status-LED I\ffscc?"lzg; | rCpg Umebime| 484 | 534 | 584 | 634 | 684 | 734 | 784 | 834 | 884 | 934 | 984 11034 1084[1134 11841234
| Verbindunosstecker fiir Masseanschluss- | L Mitbremse | 534 | 584 | 634 | 684 | 734 | 784 | 834 | 884 | 934 | 984 |1034 |1084 |1134 /1184|1234 [1284
1 —H Stromverso?unundE/A-KabeI Gewinde, 2-M3, | RCP6S neBremse] 484 | 534 | 584 | 634 | 684 | 734 | 784 | 834 | 884 | 934 | 984 |1034 (1084 1134 /1184 |1234
! Tiefe 6 ! Mitbremse | 534 | 584 | 634 | 684 | 734 | 784 | 834 | 884 | 934 | 984 |1034 |1084 |1134 /1184|1234 |1284
| I A 335385435485 | 535|585 | 635 | 685|735 | 785 | 835 | 885 | 935 | 985 |1035 1085
i | G - - | 100{100/100 /100|100 100|100 | 100 100|100 | 100|100 | 100 100
| | H 147|197 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97
1 = 1 J 0 0 1 1 2 2 3 3 4 | 4 5 5 6 6 7 7
! T ! K 4 | 4 8 8 |10 /10 /1212|1414 16 16 |18 | 18 | 20 | 20
I | N - - /100|100 100 /100|100 | 100|100 | 100 100|100 | 100|100 | 100 100
| i P 112221222222 [2[2[]2[]2]2
| | Q - - 198248298 | 348|398 | 448 498 | 548 | 598 | 648 | 698 | 748 | 798 | 848
! C_JL CR ! R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
I I | RcPe JineBremse) 6.6 | 7.0 | 7.5 | 80 | 85|89 94|99 /104/10.9/11.3/11.8{12.3/12.8/13.2|13.7
| | g | [t Mitbremse | 7.0 | 7.5 | 8.0 | 85| 8.9 |94 |9.9[104/10.9/11.3/11.8/12.3|12.8/13.2/13.7|14.2
| [@]:] | g RCP6S JneBremse| 6.6 | 7.1 | 7.6 | 8.0 | 85 9.0|9.5|99[104/10.9/11.4/11.9|12.3/12.8/13.3|13.8
! Kabelaustrittsrichtung (Option) ! > itgremse | 7.1 [ 7.6 [ 8.0 | 8.5 9.0 9.5 9.9 104/109/11.4/11.8/12.3]12.8/13.3[13.8]14.2

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Max. Anzahl von

o . Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten
Bezeichnung AnSIht | o e Acen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option
PCON-CB/CGB ® o ] Deviceiet
*Option *Option Cr:‘l. ink EtherCAT
DC24V i%%%%g“’ Etheri'et/IP’
MCON-C/CG “ 4 Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬁ%ﬁi
Netzwerk anschlussfahig. Hinweis:
- Die Kompatibilitét zu bestimmten
— . . Netzwerken ist abhdngig von der
Einphasig jeweiligen Steuerung.
MSEL-PC/PG | 4 AC - - L] Fiir nahere Informationen siehe
100~230V die entsprechende Referenzseite.

Positionierpunkten i
512
(768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
Spezifikation)

Siehe MCON-

256 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.
Siehe MSEL-PC/PG-

30000 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maglich.

RCP6(S)-WSA14C 3 4



RC P6 RoboCylinder

5u A 5 Achsbreite 24 Vv
‘g ':l- I Motor- . e
6 -W A 1 6 Optional geschiitzt § Absolut | einheit Bc::fagrem 1"?"‘0 Sr;}:)?;tr

model ] ~WSAT6C- WA —565P— [~ [] - [ - [J - [J
: : i : Passende M .
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P4: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm  1100: 1100mm CFB/CGFB S :3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 (Schrittweite [RCP6S] M:Sm
X . . - 50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge
**Vorschau: Reinraum-Ausfithrung RCP6(S)CR-WSA16C demnéchst erhdltlich. ROD : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
. Anschluss: PCON
=]
=

12ISCP6(S)-WSA1 6C Horizontal montiert

T
Steig. 5 Kennlinien gelten fiir
Amo \\ Achsbetrieb mit 0,1 G.
g ||
i (5 s LT
An Decke = 1 \Stelg.1 0
=Ry
* Modellabhangig kann es ° Steig.20
einige Einschrankungen E‘ 40 50 9
hinsichtlich der vertikalen, \
seitlichen oder decken- 20 -
montierten Einbaulage 22 18
geben. Fir weitere 0
Informationen dazu 1700 200 300 400 500 600 700 800

kontaktieren Sie IAl.

Geschwindigkeit (mm/s)

6F(R)CP6(S)-WSA1 6C Vertikal montiert

. ‘ Kennlinien gelten fiir
% —\5 teig: 5 Achsbetrieb mit 0,1 G.
2y
2
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei 3 30
vertikalem Betrieb. 2 0
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung N \ < teig. 10
fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu 10 \\I |
Bitte siehe , Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). \\\
beachten (3) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft- 0 4 2
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 100 200 300 400 500 600 700 800
(4) Die Lebensdauer einer Achse mit Steigung 5 hingt bei Vertikal-Betrieb von der Geschwindigkeit (mm/s)
Zuladung ab. Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Max. Zuladung| ~ Hub Steigung| 50~650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 950 | 1000 | 1050 | 1100
el (mm) | Hori Vertkal (kg) (mm) (mm)  |sommdvit)) (MM) | (Mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
RCP6(S)-WSA16C-WA-565P-200H@HBH@ 20 | 50 | - 20 720 715 | 645 | 590 | 535 | 490 | 450 | 415
50~1100

50 mm 450 | 440 | 395 | 355 320 | 290 | 265
RCP6(S)-WSA16C-WA-565P-10{0HeHGHE)] 10 70 | 15 nsomm 100 220> <2405 <240> <2405 <2405 <2405 <2405 240 | 225 | 205

Schritten)
195 175
RCP6(S)-WSA16C-WA-56SP-5{0H@HOH®] 5 100 50 5 <170 <1705 160 | 145 130 | 120 | 110 | 100
Erklérung der Ziffern: [(D] Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit (*1) +0.01 mm [+0.005 mm]
M (5 m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Speziallangen X11 (11 m)~X15(15m) Zulissiges statisches Lastmoment | Ma: 642 Nem, Mb: 642 Nem, Mc: 1610 N-m
X16 (16 m) ~X20 (20 m) Zuldssiges dynam. Lastmoment (*2)| Ma: 161 Nem, Mb: 161 N-m, Mc: 404 N-m
RO1 (1 m) ~R0O3 (3 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~RO5 (5m) (*1) Der Wert in [] gilt fiir die Hochprazisionsversion (bei Steigung 5/10 mm).
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m) (*2) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
R11 (11m) ~ R15 (15 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R16 (16 m) ~R20 (20 m)

* Siche 5. 144 fiir weitere Informationen bzg|. Ersatzkabel. « Referenz fir die zuldssige Auskragung: max. 650 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zulassige Auskragung
_optons |
L
Name Code Seite Ma Mb Mc Ma Me

Bremse B Siehe S. 105 L
Kabelaustrittsrichtung (oben) aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung (rechts) CJR Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung (links) CiL Siehe S. 105 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung (unten) CJB Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalo
Hochprazisionsversion (*1) HPR Siehe S. 108 4 9
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 . - . . g S
Schl?ttenroIIer»Speziﬁlfation SR S:zh: S (*1) Bei der Hochprazisionsversion (HPR) betragt die Wiederholgenauigkeit + 5 pm.

Diese Option kann nicht fir ein Modell mit Steigung 20 gewéhlt werden.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

o
=
S=h
S

www.eu.robocylinder.de 2-g8H7 Passloch, Tiefe 8
90 8-M8 Tiefe 24.5 Sicherstellung
4 von min. 100
*1 Der Schlitten fahrt bei der — = —
Home-Fahrt zum ME. © & @Q ] S & '?’ér © ——
Achten Sie darauf, dass der Schlitten °© B ! j:D:
die umgebenden Teile nicht beriihrt. *LE‘
M.E:Mechanischer Endpunkt ~ —f-— """~~~ "~ — o2 e i o
S.E.: Hub-Endpunkt =
o 2
@ @ @ o€ ¢ o0& slo_ =
L (1.5)
169 (ohne Bremse)
Offset-Referenzpos. 156 (s hjittenbreite) A 229 (mit Bremse) Motoreinheit
fiir die Berechnung 150 44 Hub 200 72 *Esist maglich, die Motoreinheit um 180 ° gedreht zu montieren.
der zuldss. Momente 156 (Breite Motoreinheit)
1 118 T-Nut: M3
= -Nut :
j— S.E. (beidseitig) Home)-’é ME. | o) s 6
- =! - MENP>E- . 1 .
8 I , , , i . P =5
Q] LR S R i o - 1 S D loh)i=
- ! T i - —Z6l\o
o L el = 4
Referenz- (123) Schmiernippel (beidseitig) Masseanschluss-
flache /, 158 Q (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm) 1002002 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) Gewinde
160 (Rahmenbreite) Q (nicht fir Hube 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 2-M3, Tiefe 6
55 N2 {nicht fir Hilbe 50 & 100 mm) 35 P-8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
[
o @
2 N o
3o N o |
= / - ®© R § . Detailansicht seitliche T-Nut
P-@8H7 Passloch, Tiefe 9 % B
(vom Rahmenboden) K-@9 Bohrung - 916.5 Flachsenkung Nl
R-Langloch, Tiefe 9 (von der Riickseite)
(vom Rahmenboden) 35 G = Absland 110G 35 Detailansicht Rahmenbefestigung
e siih”"”’”"’"’”""? at
I _ icherstellung I
| MRCP6S-WSA16C  Sicherselun |
= ! CR
! w
| | =
I I -
! ! CJB
| | Kabelaustrittsrichtung (Option)
1 * Es ist moglich, die |
! Motoreinheit um 180 ° I
| . gedrehtzumontieren. """ T T T T T T T T T T oo oo oo o T oo T o T T o T o T oo oo o mmm e K
| 199 (ohne Bremse) 156 (Breite Motoreinheit) |
1 229 (mit Bremse) !
! . ar |
! = |
B N ;
I I
1= Teaching- C_JL © CR
i Status-LED Ansc’h Ilus? ) Masseanschluss- !
| ker fir Gewinde, 2-M3, i
! Stromversorgung und E/A-Kabel Tiefe 6 o8 !
| |
I I
! ﬁ Kabelaustrittsrichtung (Option) !
I I
I I
I I
I I
I I
I I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub | 50 [100 150200 250|300 [350[400[450 500 550|600 | 650700750800 850 [900 950 [1000[1050 1100
RCP6 lmegremse| 535 | 585 | 635 | 685 | 735 | 785 | 835 | 885 | 935 | 985 [1035[1085[1135 1185 12351285 [1335 13851435 1485 [1535 [1585
MitBremse | 595 | 645 | 695 | 745 | 795 | 845 | 895 | 945 | 995 |1045|1095 1145|1195 |1245 1295 1345 [1395 |1445 [1495 |1545 |1595 |1645
hineBremse| 565 | 615 | 665 | 715 | 765 | 815 | 865 | 915 | 965 |1015[1065 1115|1165 |1215 1265 1315|1365 1415|1465 |1515|1565 1615
MitBremse | 595 | 645 | 695 | 745 | 795 | 845 | 895 | 945 | 995 |1045|1095 1145|1195 |1245 1295 1345 [1395 |1445 [1495 |1545 |1595 |1645
366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916 | 966 |1016 1066 1116|1166 |1216 |1266 1316 |1366 1416
- - /100,100 | 100100 |100| 100 | 100|100 | 100|100 100|100 100|100 |100| 100|100 100 100|100
158|208 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 58 |108| 58 |108| 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108
0|01 1 2 /2|3 |3|4/4 /5|56 ,6 /|77 /|8|8|]9]9 1) 10
8 | 8 |10/10|12/12 |14 14|16 |16 | 18 | 18 | 20 | 20 | 22 | 22 | 24 | 24 | 26 | 26
- /100100100100 | 100|100 | 100|100 | 100|100 100|100 100|100 | 100|100 |100 | 100 100|100

1 2 (222|222 |2]|2|2]2]2]|2]|]2]|2|2]2]|2]2]2
- 1208|258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508 | 558 | 608 | 658 | 708 | 758 | 808 | 858 | 908 | 958 |1008|1058 /1108|1158

0|1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

I RCP6 hneBremse) 8.7 | 9.3 | 9.9 |10.5/11.1]11.712.3/12.9|13.4/14.0/14.6/15.2/15.8/16.4/17.0/17.6|18.1/18.7/19.3/19.9|20.5 | 21.1
it NitBremse | 9.6 |10.1/10.711.3/11.8/12.4/13.0/13.5/14.1|14.7|15.2|15.8/16.3/16.9/17.5/18.1|18.6/19.2|19.7|20.3|20.9|21.4
] RCP6S fneBremse) 8.9 | 9.5 110.1/10.7/11.2/11.8/12.4/13.0/13.6/14.2|14.8/15.4/15.9/16.5/17.1/17.7|18.3/18.9/19.5/20.1|20.6|21.2
> Witgremse | 9.6 [10.2[10.7[11.3[11.9[12.5[13.0/13.6(14.1]14.7[15.3[15.8]16.4[17.0(17.5/18.1/18.7[19.2]19.8[20.4[20.9/21.5

b
A

RC

D0 O Z X IO>

ol |=|1|»

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

Bezeichnun Ansicht Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steverb. Achsen| spannung | Position [Pulstreiber|Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten

Devicei'et Compoi'et Ethen‘'et/IP 512
PCON-CFB/CGFB 1 DC24V - CCoLink (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132

*Option | *Option . i 2
I SEEEE EihercAT™ o Speifikation)

RCP6(S)-WSA16C 3 6




RC P6 RoboCylinder

*+10um § Einfach- i % Achsbreite 2 4 v
[ s : I Motor- § ceitmotor- Schritt-
geschiitzt § Absolut J| einheit Batarn motor

* Achsbreite ohne
L Breite des seitlich
L MOdef!|I I:l - WSA1 OR - WA - 35 P - | | - | | — | | - I:l - I:l montierten
spezifika- - - - passende N - Motors
tionen Baureihe — Typ = yp — yp — = Hub — Steverung /E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P:Schritt-  16:16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10:10mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 500: 500mm MCON S :3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M: 5m o ,ML” oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

m = Anschluss: PCON, MCON, MSEL
= 5 K . .
—7 E m . <. 4R5CP6(S) WSA10R Horizontal montiert
T
40 f—tr S eig:Z.i‘Sf Kennlinien gelten fiir
m ) — 5 35 -\] Achsbetrieb mit 0,3 G.
——L_Iil a1 Decke 5@ 30 l %
S5 y
* Modellabhéngig k: =] i
einige Enschrdnkungen Ew Steig. 3
hinsichtlich der vertikalen, E‘ 15
seitlichen oder decken- \ A\ Steig 10
montierten Einbaulage 10 \ N\
geben. Fiir weitere 5 ,6 5 Steig [16
Informationen dazu [ 1
kontaktieren Sie IAl. 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WSA10R Vertikal montiert

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

1
. . . . . Kennlinien gelten fiir
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). 10 Achsbetrieb mit 03 G.
2,
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem 2 \ Steig. 2.5
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. -§ 6
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber E 4 \
die mdgliche Zuladung fiir ein spez. Modell héingt von der Beschleunigung \ Steig. 5
beachten und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf 2 1\
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 1‘ \ 05
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
+Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu Giberpriifen. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (*) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Ml Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigk. (inheit:mm/s)

Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung Hochleistungs- | 50~300 | 350 | 400 | 450 | 500

(mm) |stufe/Steuerung | Horizontal (g)| Vertikal (ko) (mm) (mm) |stufe/Steuerung | (S0mm-Sdhitee) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
. Ein-

RCP6(S)-WSA10R-WA-35P-16-[@ 16 | Eingeschaltet 4 . 16| geschaltet 840 775 | 660
i Ein-

RCP6(S)-WSA10R-WA-35P-10-[@H@) 10 | Eingeschaltet | 15 . (;o;osoo 10| Geschaltet 610 590 | 490 | 415

n mm-

RCP6(S)-WSA10R-WA-35P-5-[@HaHGHa 5 Engeschaet 28 | 3 T || s B 390s G5 290 | 245 205

. Ein- 195
RCP6(S)-WSA10R-WA-35P-2.5- 25 | Eingeschaltet | 40 10 25 | geschaltet | <1735 | 175 | 145 | 120 | 100
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm

M (5m) Spiel max. 0,1 mm

X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 271 Nem, Mb: 271 N-m, Mc: 553 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*) | Ma: 65.4 N-m, Mb: 65.4 N-m, Mc: 134 N-m

RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

R11 (11 m)~ R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 500 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

- Ma Mb Mc Ma J: Mc
Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 105 L

Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung

Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109

Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

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

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

2-@5H7 Passloch, Tiefe 5

L 4-M5 Tiefe 14
A 26
32 Stroke 160 448
M.EJS.E r §8 71 JL Home/ RM.E.
&) O] 1] - = S 3 - Z
o | g ®
: ] L
N R - 1 I |
] o F|
I = F G
® | = )
c 0 8 =t = =R
Offset-Referenzpos. \ \
fiir die Berechnung 98 (Schlittenbreite) ) N
der zuldss. Momente 92 Slcherspell;l(;\(? ! - dihis ,,,,, o
von min.
" - 74 56.5 (mit und ohne Bremse) 6:M5 Tiefe 10
R G o
+ 1 =swes ] | | | T e — ———
W gl e————— N
e ; - | . =
1 G " g L eidsetg (54.5) §g| Masseanschluss
fr;gf?‘renz- 100 Rahme?lgrglt;: 49.5 0 (nich }Ooao_ozb(nichéfﬂr HUbe)SO &100 mm) SE < Gewinde M3, Tiefe 4
dche .. nicht fir Hiibe 50 & 100 mm, T =
Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) -é;g R-Langloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
35 N:0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 35 P-@5H7 Passloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
///
8 @ =
o +i"%{ —
e e . 2 gLl I -
P-@5H7 Passloch, Tiefe 5
(vom Rahmenboden) @ B —
R-Langloch, Tiefe 5 [ 100 | K-5.5 Bohrung - 911 Flachsenkung
(vom Rahmenboden) 35 G (H) Abstand Jx100 35 (von der Riickseite)
T
i HRCP6S-WSA10R | 3_13
I I
)
: """ [o) e s [CR =i : n
: e :
I I N
| ! .5 — M|
I I ™|
| 0 | Kabelaustrittsrichtung (Option) Detailansicht Detailansicht
| = i * Die Abbildung zeigt den links Rahmenbefestigung seitliche T-Nut
| | montierten Motortyp (ML).
I I
i Sicher- !
I stellung I
I I
| i
I I
! 6-M5 Tiefe 10 !
I I
I I
I I
I I
} ¥ ! B Abmessungen und Gewicht pro Hub
hluss-
| Gewinde M3, Tiefe 4 1 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
| Verbindungsstecker o ! L 319 | 369 | 419 | 469 | 519 | 569 | 619 | 669 | 719 | 769
| firStomversorqung\Leaching-Anschluss | A 293 | 343 | 393 | 443 | 493 | 543 | 593 | 643 | 693 | 743
| und E/A-Kabel == i | G - - 1100100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
| Vi | H 156 | 206 | 56 | 106 | 56 | 106 | 56 | 106 | 56 | 106
! 72N o | J oo 1 [ 1223 [3[4]a
| / i Y= K 8 8 10 | 10 | 12 | 12 | 14 | 14
| & & — 1 N = - 1100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
| | P 1 1 2 [ 2222222
! R = Kabelaustrittsrichtung (Option) | Q - - | 206 | 256 | 306 | 356 | 406 | 456 | 506 | 556
! v A e ! R oo [ 1T 1 1t 11 1|1
i —] * Die Abbildung zeigt den links RCP6 OhneBremse| 2.9 | 3.2 | 3.4 | 3.6 | 39 | 41 | 44 | 46 | 48 | 51
| 5 5 L montierten Motortyp (ML). | Gewicht MitBremse | 3.0 | 3.2 | 3.5 | 3.7 | 39 | 42 | 44 | 47 | 49 | 52
| | 09) | pcpes OmeB 30 [33[35 (3840434547 [50]52
********************************************************** MitBremse | 3.1 | 3.4 | 3.6 | 38 | 41 | 43 | 46 | 48 | 50 | 53

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

B Ansicht Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
o steverb. Achsen| spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° iceitet 512
PCON-CB/CGB 1 soption | *Ontion - Deviceitet .| (768 bei Netzwerk- Siehe 5. 132
P P D:‘Unl:@ EtEI:hera‘.\:‘/-lP' Spezifikation)
DC24V iﬁ;%! lolrLL eriNe
- Dieser Typ ist nur an ein Co | ‘et .ﬁ%ﬁg Sehe Mo
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlzgnschlussféhi P 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
— ) . Netzwerken ist abhdngig von der . N _
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fiir nahere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.

RCP6(S)-WSA10R 3 8



RC P6 RoboCylinder

*+10um § Einfach- i % Achsbreite 2 4 v
] s : I Motor- § ceitmotor- Schritt-
geschiitzt § Absolut J| einheit Batarn motor

* Achsbreite ohne
L Breite des seitlich
L MOdef!|l I:l - WSA1 2R - WA - 42P - | | - | | — | | - I:l - I:l montierten
spezifika- - - - passende " - Motors
tionen Baureihe — Typ = yp — yp — = Hub — Steverung /E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- ~ 42P:Schritt-  20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm v P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 800: 800mm MCON S :3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 4200 3: 3mm (Schrittweite MSEL M: 5m o L ML” oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
= ”‘ Anschluss: PCON, MCON, MSEL
m E m F e ROCP6(S)-WSA1 2R Horizontal montiert
-

£ } i _'\SL y 3| Kennlinien gelten fiir
— 50 €lg. Achsbetrieb mit 0,3 G. .
|| D E) g
= |An Decke =l - 2
c \ \\St ig. 6 5
* Modellabhéngig kann es .g 30 G
einige Einschrankungen o @
hinsichtlich der vertikalen, 3 PRRUNET =
seitlichen oder decken- N2 ‘ 16 Jlelg"I 2 . $
montierten Einbaulage 10 \ Stglg.‘ZO 4
geben. Fiir weitere A 7 2
Informationen dazu 0 8 6 2
kontaktieren Sie IAI. k2
ontaktieren sie 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 b
Geschwindigkeit (mm/s) 2
5
3
RCP6(S)-WSA12R Vertikal montiert E
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). fg Kennlinien gelten fir E"’
16 Achsbetrieb mit 0,3 G. Z
(7
1y 5
! } - ) o ! > \ Steig. 3 8
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei @1 \ T
vertikalem Betrieb. 210 \ ;
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mogliche Zuladung ‘—3“ 8 \ - L
fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu N 4 \ \5te| .6
Bitte siehe , Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 4 ) : \
beachten (3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft- )
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen.
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die Um- 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( ) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung H Hub und max. Geschwindigk. (Einheit: mm/s)
Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub | |Steigung| Hochleistungs- | 50~350 400 ‘ 450 | 500 | 550 ‘ 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) | stufe/Steuerung Horzontal g Vertikal k)~ (mm) (mm) | stufe/Steuerung ) (mm)|(mm), ((mm)|(mm)|(mm)|(mm)(r
- Ein-
RCP6(S)-WSA12R-WA-42P-20{0H@HGH@] | 20 geSE'l:‘altet 7o - 20 gesc',:‘ahet 800 740650 580/ 520
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA12R-WA-42P-12-{0OH@HOH®] 12 geschaltet | 25 | - (i%;?norg_ 12| geschaltet 600 535 465|405| 355315285
Ein- Schritten) Ein- 450 | 435
RCP6(S)-WSA12R-WA-42P-6-[OHRHOH®@] | 6 geschalter | 40 © 6 | geschaltet | <4005 o> 365 310|265 230200 175 155 140
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA12R-WA-42P-3-OHRHOH®] | 3 geschaltet | © | 16 3| geschaltet | 225 |215/180 150|130 115/100 85 | 75 | 70
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 311 Nem, Mb: 311 Nem, Mc: 827 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*) | Ma: 87.5 N-m, Mb: 87.5 N-m, Mc: 233 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
RO4 (4m) ~ RO5 (5 m) (¥) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fillt je nach
Roboterkabel RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m)~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 450 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

- Ma Mb Mc Ma J: Mc
Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 105 L

Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung

Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109

Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

3 3Ij- . *1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
L . umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

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

2-p6H7 Passloch, Tiefe 6

L 4-M6 Tiefe 18
A 119
41.5 Hub 140 58
5] 70 B
ME/NSE. 50 ME
B &) & — =
) =] ] @) n
3 |
e 58— ——— i
= i
© 3 | ©) ﬂ
@ ) Q) =
Offset-Referenzpos. 117 (Schlittenbreite)
fiir die Berechnung 19111 Sicherstellung
der zuldss. Momente von min. 100 213.5 (mit und ohne Bremse) 19.5
o io’j 6-M6 Tiefe 10
V= o ‘ ‘ ‘ =1 E
ERg: il I o P ‘ ﬂ E
S| T i H
i« g L= L] .
Refi - -Nut : L
ﬂae_cir:nz 1 \-—(18—19%—J 1 (beidseitig) Masseanschluss- - o
120 Rahmenbreite) )/ 65 Gewinde M3, Tiefe 6 10020.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm)
186

Q (nicht fiir Hilbe 50 & 100 mm)
Q (nicht fur Hiibe 50 & 100 mm)
30 N=0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 30 P-6H7 Passloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden)

/“

R-Langloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden)

619012
s )
N

\

P-@6H7 Passloch, Tiefe 6

(vom Rahmenboden) K - & - D
R-Langloch, Tiefe 6 100 K-96.6 Bohrung - ¢12.5 Flachsenkung
(vom ?{ahm'enboden) 30 G (H) Abstand Jx100 30 (von der Riickseite)

BRCP6S-WSA12R

&) ~ O =10 || L4 T
1) 10| T | i{
r T
Kabelaustrittsricht: Optil
L abelaustrittsrichtung (Option) Detailansicht Detailansicht
— = q * Die Abbildung zeigt den links seitliche T-Nut Rahmenbefestigung
< | - montierten Motortyp (ML).
\\-‘
2735 ‘(mit und ohne Bremse) 19.5
Status-LED 6-M6 Tiefe 10

Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub

= i[

o e e Hub 50 [ 100 150] 200 250 300 350 | 400 450 ] 500 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
ﬁasseaLnschIuss-Gewind\e, Verbindungssteckerfir L 3085 3585 | 4085 | 4585 | 508.5| 5585 | 608.5 | 65815 | 7085 | 7585 | 8085 | 8585 | 9085 | 9585 1008510585
5, T Sromienorgung und ETRabe A 2895 3395 | 3895 | 4395 | 4695 | 5395 589.5 | 6395 | 689.5 | 739.5 | 789.5 | 839.5 | 8895 | 939, | 989.5 10395

=1 G - [100/100 100 100|100] 100|100 100100 100 100|100 100 100

7 H 1485|1985 48.5 98.5 48.5 98.5 48.5|98.5|48.5 98.5 48.5 98.5 48.5 98.548.5|98.5

4 J olo[1[1[2[2[3[3[a[a[5[5[6]|6]7]7
' = —_— K 4 488 10 10 12|12 14|14 |16 16 18 18|20 | 20
. N ~ - 100/100(100] 100|100 100 100 100 100 100100100 100 100

o i P [ 1112 2 2 2|2 2 2 2 2 22|22 2

Kabelaustrittsrichtung (Option) Q - | - 11985 2485 2985 3485|3985 | 4485 498.5 5485 5985 6485 6985 | 748.5| 7985 8485

' * Die Abbildung zeigt den links R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

= = — | montierten Motortyp (ML). Rcpe bl 4.1 44 | 47| 5.1 54 57 6.1 64| 67| 7.1 |74 7781|8487 9.
eridt "0 | ieme| 4.1 | 4.5 | 4.8 | 5.1 | 5.5 | 5.8 | 6.1 | 6.5 | 68 | 7.1 | 7.5 | 7.8 | 8.1 85 88 | 9.1
—————————————————————————————————————————————————————— 19) |popgglimene 42 | 45|49 |52 |55 5962|6569 7275 79 8285|8992
litdense| 4.3 | 4.6 | 49 | 5.3 | 56| 59 | 63 66 69 | 7.3 76 | 7.9 |83 | 86 89 93

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

Rt Ansicht Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steverb. Achsen| spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° iceitet 512
PCON-CB/CGB 1 vontion | *Ootion - DeviceNet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P OCinke Ether‘f‘"‘;" Spezifikation)
DC24V %%%%g Etheri'et/IP
-— Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬁ%ﬁg Sl zliget
MCON-C/CG m 4 Netzwe”f gnschlussféhi P 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitét zu bestimmten
— . . Netzwerken ist abhéngig von der . _ ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fiir néhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung moglich.
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RC P6 RoboCylinder

*+10um § Einfach- i % Achsbreite 2 4 v
] s : I Motor- § ceitmotor- Schritt-
geschiitzt § Absolut J| einheit Batarn motor

* Achsbreite ohne
| | kb _ _ _ _ _ _ _ _ Breite des seitlich
Modell ] — WSA14R WA 5P — [ | — [ | ] ] L] Troneren
spezifika- - o - Passende N ) Motors
tionen Baureihe — Typ = yp — yp — = Hub — Steverung /E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P:Schritt-  24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16: 16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroRe 8 8mm  800:800mm MCON S :3m *Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5601 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:5m LML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

RoHS M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL

m s ) )
£ RCP6(S)-WSA14R Horizontal montiert
—E m oo
90 ——c—=+— —,+— Kennlinien fir Steigung
80 teig. 4 4/8 gelten bei Betrieb mit
— [ — e \ 0,1G, andere Kennlinien
——1 1\l \n Decke 70 \ bei Betrieb mit 0,3 G.
D40 1 il 1
c 1. A\
* Modellabhéngig kann es 25 \ \Stelg.,8
einige Einschrankungen ° 40 ‘ \ ;
hinsichtlich der vertikalen, 3 0
seitlichen oder decken- N 3) \‘StEIgJ'i\t id24
montierten Einbaulage 20 AV el
geben. Fiir weitere 10 \ \\x
Informationen dazu 7 { j °
kontaktieren Sie IAI. 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WSA14R Vertikal montiert

(*) Fr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

30
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). Kennlinien gelten fiir
5 _‘\ Achsbetrieb mit 0,1 G.
2 % \Steig. 4
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei 2 \
vertikalem Betrieb. 31
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mdgliche Zuladung —‘; _\\ Steig. 8
fiir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu K10

o

beachten (3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-
Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. 1

(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die Um- 0 100 200 300 400 500 600 700 800
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fur weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Bitte siehe ,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). \\
v
4

=3

Modellspeziﬁkationen (*) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung H Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung | Hochleistungs- | Max. Payload | Hub Steigung | Hochleistungs- | 50~500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
(mm) |stufe/Steuerung Horzontal g Vertikal k)~ (mm) (mm) |stufe/Steuerung SimmSchite)| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
Ein- Ein-
RCP6(S)-WSA14R-WA-56P-24-OHOHOH@) 2 geschaet 25| - 24| geschaltet 700 665
in- Ein-
RCP6(S)-WSA14R-WA-56P-16-OH@HOH@) 16 | e SE'}:‘altet 50 | - | 50~800 16| geschaltet 560 550 | 490 | 440
(in 50 mm-
Ein- Schritten) Ein- 420 | 400
RCP6(S)-WSA14R-WA-56P-8-0H@HeH@) 8 | geschaer | 65 | 14 8 | geschaltet | <3505 <3505 350 | 305 | 270 240 215
in- Ein-
RCP6(S)-WSA14R-WA-56P-4-[OHRHOH@) 4 gesEII:aItet 80 | 26 4| gecchaftet 175 170 | 150 | 135 120 | 105
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 462 N-m, Mb: 462 N-m, Mc: 1170 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*) | Ma: 122 Nem, Mb: 122 N-m, Mc: 308 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
= (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) g j
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m)~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 550 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung
* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. : o i
Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung

L

- Ma Mb Mc Ma J: Mc
Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 105 L

Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105

Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109

Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind (iber unsere Webseite downloadbar. K )i 1 Der Schl f3hrt bei d
. A *1 Der Schlitten fahrt bei der
www.eu.robocylinder.de CA
J w 2-¢8H7 Passloch, Tiefe 8 Home-Fahrt zum ME. A
L 2-M8 Tiefe 22 Achten Sie darauf, dass der Schlitten
A — 6] die umgebenden Teile nicht bertihrt.
44 Hub 170 71 M.E.: Mechanischer Endpunkt
jL j ?8 2 S.E.: Hub-Endpunkt
e I ]
© Teto T 36 3
9o —.L
Offset-Referenzpos. 137 (Schlittenbreite)
fir die Berechnung 131 Sicherstellung
der zuldss. Momente { l - von min. 100 und ohne Bremse) 6.5 6-M8 Tiefe 12
2R e A A A — ! N
g, e : i ik d— |
T — 3 | : I
of—] - ) 4 = '\4’ @
y B T-Nut: M3 Masseanschluss- o
E?ff"e"ﬁ LUT%%I—F 45.8 (beidseitig)/ Gewinde M3, Tiefe 6 8.4) "
ache 140 (Rahmenbreite 82 Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 100+0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm)
223 Q (nicht fir Hiibe 50 & 100 mm) .
45 Nz002 {nicht fir Hiibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
,/"
[ﬂ}ﬂﬂm}ﬂ}ﬂ?j P-(8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
/
& 4 b 7
g
R R S
) 4 S
P-8H?7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
- 100 K-g9 Bohrung - 916.5 Flachsenkung
R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 45 G (H) Abstand Jx100 45 (von der Riickseite)
BRCP6S-WSA14R
©) “oe_o__8o — cJo
Seitlich
|
|E
E g
ﬂ E Kabelaustrittsrichtung (Option)
oo o olo )i~ e * Die Abbildung zeigt den links Kabelaustrittsrichtung (Option) Detailansicht Detailansicht

Sicher-
stellung

von 1
min. 100 296.5 (mit und ohne Bremse) 26.5.
g ®
— T N u| q E 1]
[18.4) Status-LED
Teaching-Anschluss
Masseanschluss- Verbindungsstecker fiir Stromversorgung und E/A-Kabel

Gewinde, M3, Tiefe 6

I
|
I
I
I
I
|
I
I
I
|
|
I
I
|
montierten Motortyp (ML). 1
I
I
|
I
I
I
I
|
I
I
I
I
|
I
I
I
|

Rahmenbefestigung

* Die Abbildung zeigt den links
montierten Motortyp (ML).

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

seitliche T-Nut

Hub

50

100|150 200 | 250 | 300 | 350 | 400

450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800

361

4111461 | 511|561 | 611 | 661 | 711

761 | 811|861 | 911 | 961 [1011]1061 1111

335

385 | 435 | 485 | 535 | 585 | 635 | 685

735|785 | 835 | 885 | 935 | 985 1035|1085

100|100 100|100 | 100 | 100

100|100 100|100 | 100 | 100 | 100 | 100

1

471197 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97

47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97 | 47 | 97

0|01 1 2 2|33

8 | 8 [10]10 /|12 12

14114 116 | 16 | 18 | 18 | 20 | 20

100|100 100|100 | 100 | 100

100|100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100

2 212|222

198|248 | 298 | 348 | 398 | 448

498 | 548 | 598 | 648 | 698 | 748 | 798 | 848

DO O ZXR-ITO>r

1 1 1 1 1 1

(Ohine Brem;

=
=
©
=

M IEIEAES

PCIRRENERIN

82879296 10.1/10.6

11.1]11.5[12.0|12.5/13.0{13.4|13.9|144

Gewihi MitBremse

7.4

79183 /88|93 9810.2{10.7

11.211.7]12.1]12.6/13.1]13.6/14.0|14.5

Ohne Brem:

(kg)

RCP6S

74

7.9 /8489|9398 103|108

11.2]11.7]12.2|12.7|13.1]13.6|14.1|14.6

MitBremse

7.6

8.0/85/9.0]94]99/104[/109

11.4]11.8]12.3]/12.8/13.3]13.7/14.2|14.7

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.
Steuerungs-Betriebsarten

Max. Anzahl von

Referenzseite

A . Max. Anzahlan-|  Eingangs-
Bezeichnung ASIEht | geverh Achen spannung | Position | Pulstreiber| Programm
1 ° °
PCON-CB/CGB E 1 “Option | *Option -
DC24Vv
- Dieser Typ ist nur an ein

LGeLRE(AE m 4 Netzwerk anschlussfahig.
-y Einphasig

MSEL-PC/PG nj 4 AC - - ®
100~230V

Netzwerk *Option

Positionierpunkten

. ) 512
Devicei'et __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
Ctink EtherCAT. ™ Spezifikation)
= % ﬁ% [1] “ Ethen\et/IP
BIUJS .
ﬁ%ﬁ! Siehe MCON-
-t
Compoitet 256 Prospekt oder
Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitét zu bestimmten
Netzwerken ist abhéngig von der Siehe MSEL-PC/PG-
jeweiligen Steuerung.
Fiir néhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung moglich.
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RC P6 RoboCylinder

*+10um § Einfach- i Achsbreite 2 4 v
] s hii hl’ . N.'°lt‘°'." Seitmotor- Schritt-
geschiitzt §f Absolut | einheit § ‘g2 0 otor

* Achsbreite ohne
L Breite des seitlich
- 2"‘;‘;';.:'“_ — WSA1T6R — WA —56P — | |— | | — [ | - — Bl s
P Baureih T kod i Hub fassende Kabells opti Hotors
tionen aureihe  — yp — yp — yp — — ul — Steuerung/E/A-Typ — Kabellinge  — ptionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56SP: Hoch- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut Geschw.- 10: 10mm 1 P4: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. Schrittmotor  5: 5mm 1100: 1100mm CFB/CGFB S :3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. GréRe (cha'm?'te E(ECESAS\]T M:5m ,ML" oder ,MR" ist
5601 2 -Typ XOO : Spezifizierte Linge immer anzugeben.
ROO : Roboterkabel
RoHS M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON
m = RCP6(S)-WSA16R Horizontal montiert
s 10
T
— E m St‘eig.S Kennlinien gelten fir
Amo Achsbetrieb mit 0,1 G.
=)
m T =%
LIl an Decke S 6 \Steig. 10
]
* Modellabhéngig kann es —g ‘\
einige Einschrankungen N 40 \ S 0
hinsichtlich der vertikalen, \ telg- 2
seitlichen oder decken- 20 \ N\
montierten Einbaulage 3
geben. Fur weitere 0 12 2

|
0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

6F(R)CP6(S)-WSA16R Vertikal montiert

= %0 ‘ Kennlinie fiir Steigung 5
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). . ; gilt bei Betrieb mit 0,1 G,
9219 yp (ML) B —\5&9'9 5 fiir Steigung 10 mit 03 G.
o4 '
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und S 30 \
0,5 G bei vertikalem Betrieb. 2
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber E 20
die mégliche Zuladung fiir ein spez. Modell hingt von der Beschleunigung .
Bitt und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf 10 Steig. 10
hea::h.:en S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). \\
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 0 1)2
,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm” auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 100 200 300 400 500 600 700 800
(4) Die Lebensdauer einer Achse mit Steigung 5 héngt bei Vertikal-Betrieb Geschwindigkeit (mm/s)
von der Zuladung ab. Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung | Max. Zuladung Hub Steigung| 50~650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1050 | 1100
(mm) | Horaonal )| Vertikal kg (mm) (mm) | BommSchiite)|(mm)|(mm)| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
RCP6(S)-WSA16R-WA-565P-20{OH@HGEH®@) 20 | 30 | - 20 600 590 | 535 | 490 | 450 | 415
301100 365 355 | 320 | 290 | 265 | 240 | 225
= = - 5 in 50 -
RCP6(S)-WSA16R-WA-565P-10{0H@HG) 10 | 70 | 15 | nseme 1w 210> <2105 <2105 <2105 <2105 <2105 <2105 2%°
170 160
RCP6(S)-WSA16R-WA-565P-5{0H@HBH®] 5 100 | 45 5 <1455 a5 145 | 130 1120 | 110 | 100
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11 (11 m)~ X15(15m) Zulassiges statisches Lastmoment| Ma: 642 N-m, Mb: 642 N-m, Mc: 1610 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*) | Ma: 161 Nem, Mb: 161 N-m, Mc: 404 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach
g J
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
R11 (11 m)~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) « Referenz fiir die zuldssige Auskragung: max. 650 mm in Ma-, Mb-, Mc-Richtung

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

L

- Ma Mb Mc Ma J: Mc
Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 105 L

Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105

Richtung des zuldssigen Lastmoments Zuléssige Auskragung

Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109

Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109 Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 RoboCylinder-Gesamtkatalog.

Schlittenroller-Spezifikation SR Siehe S. 111
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht beriihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

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

L 2-@8H7 Passloch, Tiefe 8 4-M8 Tiefe 24.5

A 49.5
44 Hub %(1) 0 2

@
@
@
[]
=
ol

134
(08H7 Abweich..+0.02)

iMasseanschluss- /| [8.4) \Teaching-Anschluss
(Gewinde, M3, Tiefe 6 Verbindungsstecker fiir Stromversorgung und E/A-Kabel

3T 3 T —— o

Kabelaustrittsrichtung (Option)

* Die Abbildung zeigt den links
montierten Motortyp (ML).

B 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 1050|1100
415.5 | 465.5 | 515.5 | 565.5 | 615.5 | 665.5 | 715.5 | 765.5 | 815.5 | 865.5 | 915.5 | 965.5 |1015.5/1065.5 |1115.5[1165.5|1215.51265.5 |1315.5 |1365.5 |1415.5 [1465.5
366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616 | 666 | 716 | 766 | 816 | 866 | 916 | 966 [1016 |1066 (1116|1166 1216 |1266 1316 |1366 |1416
= - /100,100 | 100 100 | 100|100 | 100|100 | 100|100 100|100 100|100 100|100 |100 100 100|100
158|208 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 58 |108| 58 |108| 58 | 108 | 58 | 108 58 |108| 58 | 108 | 58 | 108
0|01 1 2 /2|3 |3|4|4|5|5|6 6|7 |7 |8|8|9|9]10) 10
4|4 /8 |8 1010121214 |14 |16 |16 |18 | 18 | 20 | 20 | 22 | 22 | 24 | 24 | 26 | 26
1 1

) ) ) B S5 dlo
Offset-Refe N
set-Referenzpos. " ; N\
fir die Berechnung 156 (Schlittenbreite) N
der zuldss. Momente Sicherstellung NN y
o) von min. 100 2764 (mit und ohne Bremse) 6-M8 Tiefe 16
_ E/”_,‘L,
R i . L) i j i }
g o : = |9 —— @ 3"
Referenz- i T-Nut: M3 Masseanschluss- \n | 705 | 705 |
flache /4 L “1%? ] : (596) (beidseitig) Gewinde M3, Tiefe 6 8.4 b3
160 (Rahmenbreite) 97 Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 100+0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm)
258 Q (nicht far Hiibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
55 N+0.02 (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 55 P-8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
RS 7
& ]
o 0|
<
- 9
P-@8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) = = = — = _’JK = o
-9 Bohrung - ¢16.5 Flachsenkun
R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 55 J G J (H) J Abstand Jx100 55 | ~(vonder Rl‘.]cl?seite) 9
ey
i HRCP6S-WSA16R i
I I
| & [Toe o6 o — T |
| | cJo
| |
I I
: : e
I 0 I
1 g !
! @ | o6 646 dlo .. ! Kabelaustrittsrichtung (Option) Detailansicht Detailansicht
I \ | Rahmenbefestigung seitliche T-Nut
| N i * Die Abbildung zeigt den links
| Sicher- | montierten Motortyp (ML).
1 stellung \ | yp (ML
I von I
! min. 100 336.4 (mit und ohne Bremse) Status-LED i
e, ——— T |
I &@ I
I K / E I
I I
I =N\ I
| I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I

100/ 100|100 | 100 100 | 100 | 100 | 100|100 | 100|100 | 100|100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
2 (22|22 |2 22222222222 2|22

208 | 258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508 | 558 | 608 | 658 | 708 | 758 | 808 | 858 | 908 | 958 |1008 1058 |1108 |1158
0 0|1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

hneBremse| 10.411.0/11.6(12.2/112.7|13.3/13.9/14.5|15.1|15.7{16.3|16.9|17.5/18.1|18.7/19.3|19.9|20.5|21.0|21.7|22.2|22.8
Gewicht MitBremse | 10.6|11.2/11.8/12.4/13.0/13.6/14.2|14.8/15.4/16.0/16.6|17.2|17.7|18.3|18.9/19.5/20.1|20.7|21.3|21.9|22.5|23.1
(lg) RCP6S hneBremse| 10.611.2/11.8/12.4/13.0/13.6|/14.2|/14.8|/15.4/16.0/16.6/17.2|17.7/18.4|18.9/19.5|20.1|20.7 |21.3|21.9|22.5|23.1
MitBremse | 10.9111.5]12.1/12.7/13.3]13.9/14.4/15.0/15.6/16.2|/16.8|/17.4/18.0/18.6/19.2/19.8/20.4|21.0|21.6|22.2|22.7 |23.4

0|0 ZXR - ITO>r

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Bezeichnun Ansicht Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steverb. Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten

Devicei'et Compoi'et Ethenet/IP 512
PCON-CFB/CGFB 1 ocoav | ® ° . CClink (768 bei Netzwerk- Siehe S.132

*QOption | *Option © . .
i I T E Spezifikation)
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RC P6 RoboCylinder

Gekupp. ! 24 Vv
- | Motor:- Gerade Schritt-
einheit | Bauform motor

.. ] RAAC— WA —35p —[ |- [ |- [ ] - [1]-[]
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu eﬁ:ﬁ?g;\_.r VP T Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 200: 200mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

Bl Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL

[
m = m RCP6(S)-RA4C Horizontal montiert
— | 50 T
L L L _ L Kennlinie fir Steigung
:g St<s|g.\2.5‘L_ 16 gilt bei Betrieb mit
) ) ‘ 0,5 G, andere Kennlinien
1 =3 bei Betrieb mit 0,3 G.
An Decke = \ \
£ Steig. 5
* Modellabhéngig kann es -S 25 N
einige Einschrdnkungen L9 N
hinsichtlich der vertikalen, 3 i
seitlichen oder decken- NS St‘elg.-lo
montierten Einbaulage 10
geben. Fiir weitere 5 S eiq 16|
Informationen dazu 3[
kontaktieren Sie IAl. 0

0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

1R2CP6(S)—RA4C Vertikal montiert

Kennlinie fiir Steigung

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

10 Steial2.5— 16 gilt bei Betrieb mit
o) Stelg 23 0,5 G, andere Kennlinien
=3 bei Betrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. g \
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein ] 6 \ Steig. 5
spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S 4 [
Bitte ,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). N 4 Steig. 10
heachten J | (3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft 2 ~15 Steig. 16
auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden. ‘[\T 11
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft-Stromgrenzwert- 0
Korrelogramm? auf S. 113 zu Gberprifen.. 0100 200 300 490 5_00 6(_)0 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Hl Steigung und Zuladung BHub und max. Geschwindigkeit  (inheitmm/s)
Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- 50~200
Modell
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal u«ﬂ Vertikal (g (mm) (mm) |stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
RCP6(S)-RA4C-WA-35P-16-OH@HBH®]| 16 | Eingeschaltet| 6 15 16 | Eingeschaltet 840
RCP6(S)-RA4C-WA-35P-10-OH@H®H@] 10 | Eingeschaltet 15 25 | 50~200 10 | Eingeschaltet 700
(in 50 mm-
RCP6(S)-RA4C-WA-35P-5-[0H@] 5 | Eingeschaltet| 28 5 Schritten) 5 | Eingeschaltet 350
RCP6(S)-RA4C-WA-35P-2.5{®H@H®H®| 2.5 | Eingeschaltet| 40 10 2.5 | Eingeschaltet 175

Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 28 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel max. 0.1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) P! %.0.
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 20 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | To: 1.0 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+1.0 Grad
R04 (4 m) ~ ROS5 (5 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) o K . R N
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 -
Kabelaustrittsrichtung links aL Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Montagefull FT Siehe S. 107
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S.110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

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

193 (mit Bremse)

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 3D umgebenden Teile nicht beriihrt
WWW.eU.rObOCYllnder.de CA M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
) Sicherstellung von min. 100
Schmiernippel (¢2.5 Offnung)
17 6 \‘ (B
- -e-— b =
o
= M10x1.25
Schubstangen-Endmutter
Masse-
4-M4, anschluss-
'u;z Tiefe 8 32 3 3 Schmiemippel (2.5 Off ) 30 Gewinde
o chmiernippel (¢2. nung 2-M3, Tiefe 6
MEARSE. Homé/[RMLE. (auch gegeniiberliegend) efe
T
3 & B I N
) 1 ol O S T 4 A
Die Aus-"F— b ZMHHM:Y o
NJichtung K " ® ® N
derichs 21 M10x1.25 o
mutter 3| 5 : 124 (ohne Bremse)
|st_unbe- 20| |2 A 155 (mit Bremse)
o 22 95 or
Hub 415 L
32
6 25
L~
e | " aL ] CIR
~ 0 i ey [Rechts]
ﬂﬂﬁ 8 ” L] G
173 Masseanschluss- T
Detailansicht Gewinde M3, Tiefe 5 %
von p (auch gegeniiberliegend) CJB
Kabelaustrittsrichtung (Option)
| BRCP6S-RA4C Sicherstellung i
' von min. 100 |
| ar |
! Mass;l— !
| = anschluss- I
1 Hi<{% 7777777 ﬂ{%i i - o ———— 3 20 294 Gewinde |
| Teaching-Anschluss 2-M3, Tiefe 6 |
| Status-LED ~ Masseanschluss- %0 |
| Gewinde a R |
3 2:M3, Tiefe 6 - [Onks] & Rechts i
I I
: ) i
| i N |
! i = Q. cJB I
| 7= =R IS S A |
o o) @ N@ Verbindungsstecker o . I
! = fiir Stromversorgung Kabelaustrittsrichtung (Option) !
! 167 (ohne Bremse) und E/A-Kabel !
| I
I I
I I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

50 | 100 | 150 | 200

RCP6

Ohne Bremse
Mit Bremse

287
318

337
368

387
418

437
468

330 | 380 | 430 | 480

RCP6S °

Mit Bremse

356 | 406 | 456 | 506

A

163 | 213 | 263 | 313

RCP6
Gewicht

Ohne Bremse
Mit Bremse

19
2.1

1.4
15

1.6
1.7

1.7
1.9

b9 | rcpes

Ohne Bremse
Mit Bremse

19
2.1

2.1
2

1.6
1.7

1.8
19

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ARSICRE steuerb. Achsen| spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten e
° ° o 512
PCON-CB/CGB 1 *option | *ootion - Deviceiet _ | (768 bei Netzwerk- Siehe 5. 132
P P Ct'unlg EtEI:herc\"‘.I;‘/-lP Spezifikation)
DC24v “ erilet/I
BJUJS, .
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et ﬂ%ﬁ' Sl IOl
MCON-C/CG 4 Netzwerk anschlussfshi 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . Netzwerken ist abhangig von der . | ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG 4 AC - - L] Fiir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

I t c I ‘ i ; Gekupp. | =1 | Achsbreieell 24
= R A 6 c : Motor- I Gerade | 58 | schritt-
einheit § payform | mm otor

wiosk [ ]-RA6C- WA — 426 ~[]-[]- [] - [ - []
: : p : Passende M .
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 300: 300mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

m = Anschluss: PCON, MCON, MSEL
S " . .
- E m gBCP6(S) RA6C Horizontal montiert
70 L ‘ Kennlinien gelten fiir
PP Achsbetrieb mit 0,3 G.
m — 560 Steig.’3
11 =3 |
An Decke =50 \ ‘
c
* Modellabhéngig kann es S 40 i’
einige Einschrankungen B \ \\St Elg'l ©
hinsichtlich der vertikalen, ,\31 30 1] {
seitlichen oder decken- 20 \ N
montierten Einbaulage ‘16 Jteig: “'4 .
geben. Fir weitere 10 % \ 86 St ig. 20|
Informationen dazu [ [ T—H ‘
kontaktieren Sie IAl. 0

[
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

2RSCP6(S)—RA6C Vertikal montiert

Kennlinien gelten fir

(¥) Fr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

_0 ﬂ(St(:ig, 3 | Achsbetrieb mit 0,3 G.

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 2

(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein = 15
spezifisches Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe E
,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). K 10 Steig. 6

Bitte (3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft 3 \
beachten auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden. | Steig.12

(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 5 “ 9 > Steig. 20!

Korrelogramm* auf S. 113 zu Gberprifen. Gt'\o ] g"

(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten.

0
0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- |~ Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- 50~300
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal (g) Vertikal (kg (mm) (mm) |stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
Ein- Ein-
RCP6(S)-RA6C-WA-42P-20-{0Ha) 20 | geschaltet | © 15 20 | geschaltet 800
Ein- Ein-
RCP6(S)-RA6C-WA-42P-12-OH@QHGH®] | 12 geschaltet | 25 4 (;o;)soo 12| geschaltet 700
n mm-
Ein- Schritten) Ein-
RCP6(S)-RA6C-WA-42P-6{0H@] 6 | geschaltet | 20 10 6 | geschaltet 450
Ein- Ein-
RCP6(S)-RA6C-WA-42P-3-{DHR) 3 geschaltet | 60 20 3 geschaltet 225

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 810 mm, gerollt C10
Standardkabel ;I(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @25 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | To: 1.5 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+1.0 Grad
RO4 (4 m) ~ ROS5 (5 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) o X . R .
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105 3
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 - P
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105

Flansch FL Siehe S. 106

Montagefull FT Siehe S. 107

Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S.110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
e e 3D *1 llj);rgsei’lz:;:] ?:i:; l::ciﬁtek;:rcixjr:ri-hhrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
WWW.eU.rObOCyl inder.de CAD M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
Sicherstellung von min. 100
Schmiernippel (g5 Offnung)
17 6 {
8 E = - —— i ==
= M10x1.25 g
Schubstangen-Endmutter Masse-
Ve anschluss-
4-Mé6, .. 58 Gewinde
Tiefe12 45 3 Scmierippel 95 D) 2] 23 Tiefes
auch gegeniiberliegen
‘ NMLE, = 4 .
N @ } ®)
—[ |t (e Die Aus- — i - %,7,4 J B +
ERS &, richtung ~A T —— @* '
>N der Achs- + @ @ I
o ! mutter T
SR | | e M10x1.25 <l
25 stimmt 2 112.5 (ohne Bremse)
g; (*2) 120 " A 152 (mit Bremse)
2‘21 X 25 L Masseanschluss-
Gewinde Oben
2-M3, Tiefe 6 32
) Nicht verfiigbar
) . I B bei CJR-Option
Ay o
m | L CR
83, - b
Detailansicht Nicht verfiigbar
von P bei CJL-Option
[@]:]
Kabelaustrittsrichtung (Option) [ Unten |
e k
' IRCP6S-RA6C Sicherstellung |
| von min. 100 |
! ar !
| Status-LED !
| Masseanschluss-
| ; 294 I
| % 5 Gewinde 4 Achsen-Mitte |
‘ 2-M3, Tiefe 6 e - " I
! R 7 o) Nicht verfiigbar |
I Teaching- bei CJR-Option 1
! 0 Masseanschluss- 58 Anschlugs 1
| Gewinde 2-M3, Tiefe 6 54 16 C_JL 2 't CJR |
| = ra 7T ] 9.5 [Links] @) [Rechts] !
. Imnl Nicht verfiigbar |
| I bei CJL-Option |
v L ] ° ! B !
| “’%DQL@ |
= N 2 e Kabelaustrittsrichtung (Option) !
; 150.5 (ohne Bremse) = Verbindungsstecker fiir |
! 190 (mit Bremse) o Stromversorgung und E/A-Kabel !
I I
I I
i I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 [ 100 | 150 | 200 | 250 | 300

RCP6 OhneBremse| 301.5|351.5|401.5|451.5/501.5|551.5

L MitBremse | 341 | 391 | 441 | 491 | 541 | 591
RCP6S OhneBremse| 339.5389.5439.5|489.5|539.5|589.5
MitBremse | 379 | 429 | 479 | 529 | 579 | 629

A 189 | 239 | 289 | 339 | 389 | 439

RCP6 OhneB 25 1293336 40 44
(Gewicht MitBremse | 2.7 | 3.1 | 3.5 | 3.9 | 43 | 47
ko) | rcpes OhneB; 26 | 30 | 34 | 38 | 42 | 46

MitBremse | 2.9 | 3.2 | 36 | 40 | 44 | 48

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

B, Ansicht Max. Anzahlan- - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
- steverb.Acisen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
. 512
PCON-CB/CGB l 1 ; o;ion *Op.ﬁon - Deviceitet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
Ct'lrnlc@ EtErt\herc\"\Ti‘/-lP Spezifikation)
DC24v i%%%g! envet/!

Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et ﬁﬁ! Sl Rl

MCON-C/CG 4 Netzwerk anschlussfshig 256 Prospekt oder
. Hinweis: -Betriebshandbuch.

- Die Kompatibilitat zu bestimmten

Einphasig gs;;:;;;k:g;;fugfuhjgg'g von der Siehe MSEL-PC/PG-

MSEL-PC/PG 4 AC - - ® Fiir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

R ‘ P 6 s o Gekupp. =—m Achsbreite 24\/
= R A 7 c : Motor- I Gerade | 70 | schritt-
einheit § Bayform | mm otor

" o, ] “RA7C— WA — 56P — |:| 1 - 1 - [C1 - [
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu er:::sge?gleA Typ Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 300: 300mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

= Anschluss: PCON, MCON, MSEL
m = m FOKOCPG(S) RA7C Horizontal montiert
[ 1 @
= 90 l( ‘ Kennlinien fiir Steigung
4/8 gelten bei Betrieb mit
m I ) 80 S eIC A 01 G, andere Kennlinien
— | < 70 bei Betrieb mit 0,3 G.
An Decke > 60 \ |
c Y P
* Modellabhéngig kann es -g 50 \ ‘\Stel?”s
einige Einschrankungen £ 4 \ \\
hinsichtlich der vertikalen, E‘ ‘ 4
seitlichen oder decken- 30 k S é|g 16
montierten Einbaulage 20 v Tﬂs
geben. Fir weitere A\ teig. 24|
Informationen dazu 10 ‘\g—t\gz
kontaktieren Sie IAl. 0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

3F(()CP6(S)—RA7C Vertikal montiert

—\ Kennlinie fiir Steigung
‘ 8 gilt bei Betrieb mit

] 0,1 G, andere Kennlinien
St elg, 4 bei Betrieb mit 0,3 G.

~
1o

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe

o
=3

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Zuladung (kg)

+Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 5 \\ Steig. 8
Bitte (3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft 10 \
beachten auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden. r; S eig_ 16
(4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 5 1 \ Steig: 24—
Korrelogramm® auf S. 113 zu Uberpriifen. 27 2 2

=

(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen ) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung H Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- 50~300
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal (ko) Vertikal (kg) (mm) |stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
Ein- Ein- 860
RCP6(S)-RA7C-WA-56P-24-0He) 2| e 203 2| e B0
Ein- Ein- 700
RCP6(S)-RA7C-WA-56P-16{OH@HEH®I 16 | jeschaitet | 50 8 ('_50;)300 16| Geschaltet e
n mm-
Ein- Schritten) Ein- 420
RCP6(S)-RA7C-WA-56P-8-{0H2) 8 geschaltet 60 18 8 geschaltet <350>
Ein- Ein- 210
RCP6(S)-RA7C-WA-56P-4-{DH) 4| geschaltet | 80 28 4 | eschaltet b=
Erklarung der Ziffern: Hub @Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen Wertein < >gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel ;I(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 30 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | To: 2.5 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+0.8 Grad
RO4 (4 m) ~ ROS5 (5 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) " . N N A N
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite

Bremse B Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105 3
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 - P
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 105

Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105

Flansch FL Siehe S. 106

Montagefull FT Siehe S. 107

Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S.110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

‘3D
Q&

Schmiernippel (g5 Offnung)

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

umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Sicherstellung

Teaching-Anschluss

von min. 100
5 \O o =
—
Schubstangen-Endmutter . . {
Die Ausrichtung Masse-
der Achsmutter anschluss-
ist unbestimmt (*2) N Gewind
Schmiernippel (95 Offnung) gg z_enx\gnTiZfe 6
3 3 (auch gegeniiberliegend) -
JRsE  Home/|\M.E. 3 S
— \ﬂ 4 o
| O |
7 B — E =g
= : et &
|
%% ™| 140 (ohne Bremse)
M1dx15 275 |2 A 190 (mit Bremse)
I 30.5 9.5
Hub 54 L
aT
Masseanschluss-
25 32 Gewinde
Nicht verfiigbar | 2-M3, Tiefe 6
" bei CJL-Option ~ (®
Mo
] 2] (@] CR
I | Y
| wl o
6.3 N Nicht verfiigbar
103 bei CJR-Option
Detailansicht
von P
cJB
Kabelaustrittsrichtung (Option)
et
BRCP6S-RA7C |
Sicherstellung !
Status-LED von min. 100 T !
— Ober i
\o ‘g 20, 294 Masseanschluss- !
ol - j N Nicht verfigbar (@ 5 Gewinde 2-M3, Tiefe 6 !
bei CJL-Option !
| ( 68 |
Masseanschluss- 40 AL N CR !
Gewinde 2-M3, Tiefe 6 168 L ST S i
2 ‘Jg I
7 f Nicht verfiigbar !
\ i N bei CJR-Option |
| |
S R A B |
S B i |
_ q o ) !
— 165 (ohne Bremse) = Kabelaustrittsrichtung (Option) !
215 (mit Bremse) 8 |
o I
hindungsstecker fir JE/A-Kabel !
I
I
I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

RCP6 OhneB; 354.5|404.5|454.5|504.5|554.5|604.5

L MitBremse |404.5|454.5/504.5|554.5/604.5|654.5
RCP6S OhneB; 379.5/429.5|479.5|529.5/579.5|629.5
MitBremse |429.5]479.5/529.5/579.5/629.5|679.5

A 214.5/264.5/314.5/364.5/414.5|464.5

RCP6 OhneB 45 |51 |56 62|67 |73

Gewicht MitBremse | 4.9 | 55 | 6.0 | 6.6 | 7.2 | 7.7
(kg) OhneB 47 | 52 | 58 | 63 | 69 | 7.5
S MitBremse | 5.1 | 5.7 | 6.2 | 68 | 73 | 7.9

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.
Steuerungs-Betriebsarten

Max. Anzahl von

Referenzseite

: Max. Anzahlan- - Eingangs-
Bezeichnung steverb. Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm
[ ] [ ]
PCON-CB/CGB i 1 vOption | *Option -
DC24V

Dieser Typ ist nur an ein

RICOILSEC ﬁ & Netzwerk anschlussfahig.
-y Einphasig

MSEL-PC/PG 4 AC - - [ J
100~230V

Netzwerk *Option

Devicei\et
C':'l:ﬂt EtherCAT~
% ﬁ i % '! ® Ether\et/IP’
BIUTS 1
Compoi'et :EW
Hinweis:

- Die Kompatibilitat zu bestimmten
Netzwerken ist abhéngig von der
jeweiligen Steuerung.

Fiir ndhere Informationen siehe
die entsprechende Referenzseite.

Positionierpunkten

512
(768 bei Netzwerk- Siehe S.132
Spezifikation)

Siehe MCON-

256 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.
Siehe MSEL-PC/PG-

30000 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.

RCP6(S)-RA7C 5 O



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. i
RCP6(S)-RA8C B E

motor

mwodel [ -RASC- WA -~ 60P — [ |- [ |- [ ] - [] - [

tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu ;ﬂ;sge?gf;\q VP Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  60P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm ? P4: PCON- P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 300: 300mm CFB/CGFB S :3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 6001 (Schrittweite [RCP6S] M:Sm
50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge

ROO : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON
RCP6(S)-RA8C Horizontal montiert

=]
=

g 120
5 Kennlinie fiir Steigung
= 100 Steig. 5— 5 gilt bei Betrieb mit
) 0,1 G, andere Kennlinien
) h N B
[ ; 80 bei Betrieb mit 0,2 G.
An Decke 5 \ |
29 I
* Modellabhingig kann es = \\Steig_ 10
einige Einschrdnkungen N 40 \
hinsichtlich der vertikalen, X
seitlichen oder decken- 20 St Eig::n
montierten Einbaulage \ 10 5
geben. Fir weitere 0
Informationen dazu

0100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

kontaktieren Sie IAl.

RCP6(S)-RA8C Vertikal montiert

80
| Kennlinie fiir Steigung
70 |t - 5 gilt bei Betrieb mit
360 S €lg 5 0,1‘G, anfjere Kgnnlinien
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei Steigung 5 und 0,2 G bei Steigung 10/20. i 50 ‘ bei Betrieb mit 0.2 G.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mogliche Zuladung fir ein <
spezifisches Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe < 4
»Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). '—; 30
(3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft N Steig. 1‘0
Bitte auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschéadigt werden. 0 \ |
beachten (4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 10 \ \—Steig-20
Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 AVl i )
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) ist die Einschaltdauer auf 70 % oder weniger zu begrenzen. 0100 200 300 400 500 600 700 800
(6) Die Lebensdauer einer Achse mit Steigung 5 hangt bei Vertikal-Betrieb von der Zuladung ab. Geschwindigkeit (mm/s)
Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigkeit  (inheit: mm/s)
Modell Steigung Max. Zuladung Hub Steigung 50~300
(mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg) (mm) (mm) (50mm-Schritte)
600
RCP6(S)-RA8C-WA-60P-20-0HHGH®@) 20 30 5 20 <4505
50~300 o
RCP6(S)-RA8C-WA-60P-10-{0H@HBH®@)] 10 60 40 “S" 59 ""“)' 10 <250>
chritten,
RCP6(S)-RA8C-WA-60P-5{0H@] 5 100 70 5 150
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange (@) Optionen Wertein < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 816 mm, gerollt C10
Standardkabel ;I(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 40 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | To:5.0 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+0.8 Grad
RO4 (4 m) ~ ROS5 (5 m) Zulssige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) — - - - -
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 -
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Montagefull FT Siehe S. 107
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S.110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

Dz gen Snd Dba et Websere donrioadban 3D 1 llj);rgsecl’)lz:;eer;f?:iﬁ l::]?cl;itel;:r?jr:s Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die

WWW.eU.rObOCYIinder.de CA M.E: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Schmiernippel (5 Offnung) Sicherstellung

Masseanschluss-
Gewinde 2-M3, Tiefe 6

Verbind fiir d E/A-Kabel
Teaching-Anschluss

12 \\ von min. 100
—l | ‘ Nrr———
- | © ‘ %)
Schubstangen-Endmutter
Die Ausrichtung
der Achsmutter
h : » " -
4-M8, 20 istunbestimmt (2 Schmiernippel (¢5 Offnung) 50 %asscsﬁluss-
Tiefe 16 4 4 (auch gegeniiberliegend) Gewinde
| ME/[SE  Home/\M.E. s ) M3, Tiefe 6
I Y \-\
NSRRI / . —r S/
2 <>\""’ - ~ ° Tl 5 3
(G MM g 57—
P § 3 5
L 27 L35 ] 2] 147 (ohne Bremse) 4
40 M20x1.5, 40 12 A 177 (mit Bremse) =
s Hub 78 L
ar
) Masseanschluss-
© ~ 25 =2 Gewinde
gl T_'I Nicht verfiigbar © © 2:M3, Tiefe 6
I bei CJL-Option
)|
.. aL ¥ CJR
133 \ S 1le
Detailansicht n Nicht verfiigbar
von P © bei CJR-Option
Kabelaustrittsrichtung (Option B
9 (optin
ey
i HRCP6S-RA8C Status-LED 1
I I
! n ar !
| Sicherstellung |
1 Z DF' von min. 100 i
| ‘ 294 |
! - JE————=5 —— !
| () @) Masseanschluss- 1
! 85 Nicht verfiigbar Gewinde 2-M3, Tiefe6 !
[ Y 20 bei CJL-Option |
I I
! o CJL AR -‘® CR |
‘ \ Ae e ‘
I I
| H |
| & 9 Eigta\'/(e(r)fﬂgbar !
I | ) i S cJB ei CJR-Option I
| = R |
- 185 (ohne B N .
i 21 go(nglii B::rr::g ’g Kabelaustrittsrichtung (Option) i
| ¢ !
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

RCP6 OhneB 407 | 457 | 507 | 557 | 607 | 657

L MitBremse | 437 | 487 | 537 | 587 | 637 | 687
RCP6S Of 445 | 495 | 545 | 595 | 645 | 695
MitBremse | 475 | 525 | 575 | 625 | 675 | 725

A 260 | 310 | 360 | 410 | 460 | 510

RCP6 OhneB 78 | 86 | 95 103 11.1 /119
Gewicht MitBremse | 8.4 | 9.2 | 10.0 | 10.9 | 11.7 | 12.5
(kg) OhneB 81 190 |98 106114123
RCAES MitBremse | 8.7 | 9.5 | 104 | 11.212.0 | 12.8

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Bezeichnun Ansicht Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steverb. Achsen| - spannung | Position [ Pulstreiber] Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten

Devicei'et Compoi'et Ethenet/IP 512
PCON-CFB/CGFB 1 DC24V - CCoLink .| (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132

*Option | *Option © . i i

R

RCP6(S)-RA8C 5 2



RC P6 RoboCylinder

Achsbreite 24 v

*
Seitmotor- 40 Schritt-
mm

Bauform motor
* Achsbreite ohne
swoi [ ]-RAR- WA -3 —[J-[ ] - [] -[]-[] =~
iz RA4R— WA — 35P s
otors
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu ;ﬂ:f?gﬁw VP T Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16:16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 200: ?OOmm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  jmmer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

m = i Anschluss: PCON, MCON, MSEL
= _ " .
- E m 5F(()CPé(S) RA‘4R Horizontal montiert
- _l_ 1 Kennlinie fir Stei
m [ ISteig 25T 16 it beiBerrieb mit
] S 05G, angjere Kgnnlinien
— 5@ 2(5) \ bei Betrieb mit 0,3 G.
* Modellabhingig kann es .g 25 SLeiq; 5
einige Einschrankungen S
hinsichtlich der vertikalen, E‘ {
seitlichen oder decken- 15 x4 -
montierten Einbaulage 10 ~._Steig. 10 -
geben. Fiir weitere 5 1 Stelg, 16
Informa.tionenvdazu 0 [ 25
Kontaktieren Sie AL 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000

Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-RA4R Vertikal montiert

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

12
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). ‘ \ Kennlinie fiir Steigung
10 Stei .5~ 16 gilt bei Betrieb mit
) Steigi2.3 0,5 G, andere Kennlinien
X 8 bei Betrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. g 6
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein ] \ [ Stei 9.5
spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe Sy \
Bitte +Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). N 2‘5’\ Steig. 10
beachten (3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft 2 =~ Staig. 161
auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden. l ‘EO B
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft-Stromgrenzwert- 0 y
Korrelogramm? auf S. 113 zu Gberprifen.. 0100 200 300 4@0 5_00 6@0 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen § (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Hl Steigung und Zuladung BHub und max. Geschwindigkeit  (inheitmm/s)
Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- 50~200
Modell
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal u«ﬂ Vertikal k)|  (mm) (mm) |stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
RCP6(S)-RA4R-WA-35P-16-[OH@HB®H®]| 16 | Eingeschaltet| 5 1 16 | Eingeschaltet 840
RCP6(S)-RA4R-WA-35P-10-OH@H®H®] 10 | Eingeschaltet| 12 2.5 50~200 10 | Eingeschaltet 610
(in 50 mm-
RCP6(S)-RA4R-WA-35P-5-[DH@] 5 | Eingeschaltet| 25 5 Schritten) 5 | Eingeschaltet 350
RCP6(S)-RA4R-WA-35P-2.5-[®H@H®H®| 2.5 | Eingeschaltet| 40 10 2.5 | Eingeschaltet 175

Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 28 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel 01
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) pie max. 9.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 20 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | To: 1.0 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+1.0 Grad
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Zulissige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) o K . R N
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106 -
Montagefull FT Siehe S. 107
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor oben MT Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S. 110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
- ) . . . . .
(CAD-Zeichnungen sind {iber unsere Webseite downloadbar. 3D B Erirgse?;:;eer;?:i:; l;?clsteg;?;:i-':ahn zum ME- Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
WWW.eU.rObOCYllnder.de CAD M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Schmiernippel (¢2.5 Offnung)
(oben und seitlich)

montierten Motortyp (ML). negativ ist, fallt die Achsldnge kirzer als die
b 3 Langes des seitlich montierten Motors aus.

" j—
. P 1 N, N——
@
- M10x1.25
=R
Schubstangen-Endmutter
Sicherstellung
von min. 100
4-M4, R 187.5 (mit und ohne Bremse)
Tiefe 8 32
& 133 320 M4, Tiefes
S ‘ [ |
> —arvig T n
I o O w R S -—- — T f @Jr N
| | ~ [
ol PA [ _ < Masseanschluss- 2
12 Die Aus- 2 Gewinde M3, Tiefe 4 /35 5 (Abgewink. Motor links)
17 richtung EE 2 165 (Abgewink. Motor rechts) 3
39 der Achs- miox1.2s/ 394 oz A !
40 J19.2] mutter Hub Tz > L
m 29 ist unbe- .
30 stimmt
(*2) co
s =2 ] 7177 .
Llaz ™ o
123 o e j
Detailansicht o ) 16
von P Kabelaustrittsrichtung (Option)
* Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).
e e e,
' HRCP6S-RA4R !
I I
| o |
e Seitlich |
1 *“;I N @’g” :
I I
. ~
S == |
1 7] :
I I
I N . I
! Sicherstellung Kabelaustrittsrichtung (Option) :
! von min. 100 !
: R 207.3 (mit und ohne Bremse) !
| 165 32 |
| 113 4-M4, Tiefe 8 !
I ?—\ |
I I
| I @ ; |
I I
i — |
! Masseanschluss- 9 |
1 Gewinde M3, Tiefe 4 1 Hinweis:
! Status-LED *Die Abbildung zeigt den links | * Wenn in der Tabelle unten die Lénge fir R
I I
I I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200
L 179 | 229 | 279 | 329
A 148 | 198 | 248 | 298
R RCP6 -8.5 | 41.5]91.5 [141.5
RCP6S -28.3|21.7 | 71.7 |121.7
OhneBremse| 1.5 | 1.7 | 1.9 | 2.1
Mass HERs MitBremse | 1.6 | 1.8 2 2.2
(kg) OhneBremse| 1.6 | 1.8 | 2 | 2.2
IR MitBremse | 1.7 | 1.9 | 2.1 | 2.3

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ANSICRE | oy hen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten ECEEED
° ° o 512
PCON-CB/CGB 1 *option | *ootion - Deviceiet _ | (768 bei Netzwerk- Siehe 5. 132
P P Ct'llnlcq EtEI:herc\"‘:‘/-lP Spezifikation)
DC24v “ erilet/I
BJUJS, .
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et ﬂ%ﬁ' Sl IOl
MCON-C/CG 4 Netzwerk anschlussfshi 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
- . . Netzwerken ist abhangig von der . | ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG 4 AC - - ® Fiir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

Achsbreite 24 Vv

*
hissolut lleinheit Seitmotor- gg Schritt-

Bauform motor
*Achsbreite ohne
- Breite des seitlich
aveel [ ]-RA6R— WA - 42p —[]-[J- [ - [J-[31 =~
: Mot
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu er:::sge?g/eA_T VP Kabellinge —  Optionen oL
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 300: 300mm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel
& B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
e Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-RA6R Horizontal montiert
80

70 ‘ ‘ Kennlinien gelten fiir
| i i
> S5 Stelg‘ 3 Achsbetrieb mit 0,3 G.
] 2
An Decke o 50
c
* Modellabhingig kann es 340 \ N Steig. 6
einige Einschrankungen o \ \ l
hinsichtlich der vertikalen, ,3 30 Y |
seitlichen oder decken- 20 \ Ca _1A.
montierten Einbaulage LIPS N Jteig: 1
geben. Fir weitere 10 % \8} 6-Sti }g 20
Informationen dazu 0 1—%__*3 |

kontaktieren Sie IAl.

|
0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-RA6R Vertikal montiert

(*) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). B ‘ \ Kennlinien gelten fiir
- - . . - - : - - ) ﬂ(teig. 3| Achsbetrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 9
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein o 15
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S
+Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 2 Steig. 6
Bitte (3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft E" 10 \
beachten auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden. \ \_ ; 5
(4) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 5 ~- Steig- 1‘2 Steig. 20
Korrelogramm” auf S. 113 zu tiberpriifen. \2‘ \ﬁ ] g“
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000

Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. o
o 9 i 9 Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
M Steigung und Zuladung BMHub und max. Geschwindigkeit  (inheit: mmys)
Modell Steigung| Hochleistungs-  Max. Zuladung | Hyp Steigung| Hochleistungs- 50~300
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal (kg)| Vertikal (g)|  (mm) (mm) | stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
RCP6(S)-RA6R-WA-42P-20{DH@H®H®] | 20 | Eingeschaltet| 6 15 20 | Eingeschaltet 800
RCP6(S)-RA6R-WA-42P-12{OH@H®H®] = 12 | Eingeschaltet 25 4 50~300 12 | Eingeschaltet 700
(in 50 mm-
RCP6(S)-RA6R-WA-42P-6{OH@HBH®] = 6 | Eingeschaltet| 40 10 | Schritten) 6 | Eingeschaltet 450
RCP6(S)-RA6R-WA-42P-3{DH@HBH®@| 3 | Eingeschaltet| 60 20 3 | Eingeschaltet 225

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 810 mm, gerollt C10
Standardkabel ISVI(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m, "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 25 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldssige Radiallast am Fiihrungskopf | To: 1.5 N-m
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+1.0 Grad
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) " . N N N N
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106 -
Montagefull FT Siehe S. 107
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor oben MT Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S. 110
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RCP6 RoboCylinder

bmessungen

e * N - . . . N N
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 3D 4 1 E:‘nrgsecbhel:::ieeif'laisirlteieilc:tekr):s,‘lr:ri Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
WWW-eU-I‘ObOCY| [ nder-de (b%ﬁ) M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Schmiernippel (95 Offnung)
(oben und seitlich)

17 E | ———— \9 fffff -+

M10x1.25
Schubstangen-Endmutter

e
o

Sicherstellung
von min. 100

R 193.1 (mit und ohne Bremse)
M6 Ti 45 45 )
4-M6 Tiefe 12 _ 3 3 129 (mit und ohne Bremse) m 4-M6 Tiefe 12
| 2 ME/fSE Home/|\MLE. /
I 1 _ 4 l
fl g
s —HE@HIET+— == — MRS —/+———- - 9
£ 3 2
<| ™|
" | K ,
P Masseanschluss-
d Die Ausrichtung 23 Gewinde M3, Tife /475 (Rbgenink. Motorinks)
‘Izé gier Achsmuner _@_ A2 A 16.5 (Abgewink. Motor rechts) 275
istunbestimmt (*2) | M10x1.2 22 9.5
57 Hub 415 L
58 21.2]
W] 58 o
117 W oy
[ o
a1
6.3 ™
10.3
Detailansicht
von P

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Kabelaustrittsrichtung (Option)
* Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).

co
= N
m
Sicherstellung 6]
von min. 100 . Kabelaustrittsrichtung (Option)
R 250.3 (mit und ohne Bremse)

* Die Abbildung zeigt den links
212 (mit und ohne Bremse) montierten Motortyp (ML).

168.2 (mit und ohne Bremse) .
Masseanschluss- 45 4-M6 Tiefe 12
Gewinde M3, Tiefe 4

Hinweis:

*Wenn in der Tabelle unten die Lénge fiir R
negativ ist, fallt die Achslange kirzer als die

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Lénges des seitlich montierten Motors aus.

Teaching-Anschluss 47.5 (Abgewink. Motor links)
Status-LED 16.5 (Abgewink. Motor rechts)

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

L 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450

A 172.5|222.5/272.5322.5|372.5|422.5

R RCP6 6.9 | 56.9 106.9/156.9/206.9 256.9

RCP6S -50.3| -0.3 | 49.7 | 99.7 |149.7199.7
RCP6 OhneB; 28 | 32 | 36 | 40 | 44 | 48
Gewicht MitBremse | 2.9 | 3.3 | 3.7 | 41 | 45 | 49
(kg) OhneBremse| 2.9 | 3.3 | 3.7 | 41 | 45 | 49
R MitBremse| 3.0 | 34 | 3.8 | 42 | 46 | 5.0

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: : Max.Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ARSICRE steverb. Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten SRS
° ° et 512
PCON-CB/CGB 1 «option | *Ootion - Deviceitet _. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P (Ctinke EtherCAT.~ Spezifikation)
pErEn° Ethenet/IP
- pe Soey’ Siehe MCON-
MCON-C/CG 4 Dieser Typ ist nur an ein Compoiet 256 Prosoekt oder
Netzwerk anschlussfahig. o . P
Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
_ . . Netzwerken ist abhangig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG 4 AC - - ® Fiir néhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

Achsbreite
<l 24v
Absol inhei Seitmotor- 70 Schritt-
solut § einheit § gaform mm motor
*Achsbreite ohne
mwoddt [ ]-RA7R— WA —S6P —[ J- [ J- [ ] - [ ] -[1] =~
izl RA7ZR— WA — 56P s
L 0 0 Passende M .
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Filr weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 300: 300mm MCON S E3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

<
=

.l An Decke

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb.

(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe
4Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung).

(3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft
auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden.

(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-
Korrelogramm® auf S. 113 zu Gberpriifen.

(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten.

Bitte

beachten

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL

RCP6(S)-RA7R Horizontal montiert
100

90 % % Kennlinie fur Steigung 8
; gilt bei Betrieb mit 0,1 G,

o) 80 _‘Stmg' A S;eigulng ZLIebeinE)l.S G,

< 70 | ISteio. 8 andere Kennlinien

2 60 "+~ beiBetrieb mit 0,3 G.

S 5 \ L

S

L 4 ‘ [ [

S | L 1

N 3) | \ Steig-16
TN steig, 24

teig.

LI Vi I S

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-RA7R Vertikal montiert

(¥) Fr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

E)
Kennlinie fur Stei 4

5\ gi el Betrieb it 0,1 G,
D | |steio4 | e ieminent
2
g" \\St' 8
s eig.
ISR

Steig. 16
Spat Stelg: 24|
0 0.5 N1

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (*)

(*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

H Steigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Steigung | Hochleistungs- 50~300
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal ()| Vertikal ()| (mm) (mm) | stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
RCP6(S)-RA7R-WA-56P-24-[OH@H®H®] 24 | Eingeschaltet| 20 3 24 | Eingeschaltet <%3%>
RCP6(S)-RA7R-WA-56P-16-[OH@H®H®] 16 | Eingeschaltet| 50 8 50~300 16 | Eingeschaltet 560
(in 50 mm-
i

RCP6(S)-RA7R—WA-56P—8- 8 Eingeschaltet 60 18 schritten) 8 | Eingeschaltet <‘;25%>
RCP6(S)-RA7R-WA-56P-4-OH@OHBOH@) 4 | Eingeschaltet | 80 28 4 | Eingeschaltet 175

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen

Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel ISVI(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m, "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @30 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung

To:2.5N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)
R06 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Roboterkabel

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Montagefull FT Siehe S. 107
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor oben MT Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S. 110

5 7 RCP6(S)-RA7R

Zuléssige Radiallast am Fiihrungskopf

6:+0.8 Grad
0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zulassigen statischen Radiallast.

Schubstangen-Rotationsspiel (*1)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
. . . . . . . .
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 3D M 5:1';63::;?]?:“': t::;:tel;:?]r: Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
www.eu.robocyllnder.de (b%ﬁ) M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Schmiernippel (5 Offnung)
(oben und seitlich)

Hinweis:

*Wenn in der Tabelle unten die Lange fiir R
negativ ist, fallt die Achslange kiirzer als die
Langes des seitlich montierten Motors aus.

Teaching-Anschluss / i
Status-LED 53.5 (Abgewink. Motor links)

22.5 EAbgewink Motor rechts)

22 8 - I X\ [ I .
- E S
3
a3
M14x1.5
Schubstangen-Endmutter (a3
Sicherstellung
von min. 100
Die Ausrichtung
. ??fAthT‘?U“G’(*Z] R 249.9 (mit und ohne Bremse) s
4-M8 Tiefe 16 55 Istur N
——————— 3 3 164.7 4-M8 Tiefe 16
= ME/NSE. HomeME. [ 1
| r 9
|| o ] Fa | | ,j%},f, =Iﬂ\lﬂ\|ﬂ\|l|‘h|‘|l|\h| _ / ,,,,, I | . - A
N =L TG ) ~| I > TV,
- e 14 = L .
| Ry el < ~ @, ,,,1 ) @
P ' (= Masseanschluss- 53.5 (Abgewink. Motor links)
‘8|8 275)[ |2 M14x1.5  Gewinde M3, Tiefe 4 A 22.5(Abgewink. Motor rechts) 325
305 95 ’
19.2 Hub 54 L
72
o g [Seitlich ]
e A
&
m M~
6.3 ;
103 s
Detailansicht von P Kabelaustrittsrichtung (Option)
777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777 * Die Abbildung zeigt den links
i 7 montierten Motortyp (ML).
' HRCP6S-RA7R !
| i
I I
| 'S CcJO |
| o s W
I I
I I
| % o ]
I I
=== I |
I I
1 Sicherstellung Kabelaustrittsrichtung (Option) !
! von min. 100 * Die Abbildung zeigt den links !
| R 286.9 (mit und ohne Bremse) montierten Motortyp (ML). |
: 2448 55 4-M8 Tiefe 16 !
| 201.7 -M8 Tiefe !
: Masseanschluss-Gewinde M3, Tiefe 4 :
1 7 @ 1
== +-le —— —t — 2 |
I " I
: 7 E 6 __@"° :
| |
I I
I I
I I
I I
I I

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
L 230 | 280 | 330 | 380 | 430 | 480
A 197.5|247.5/297.5|347.5|397.5447.5
R RCP6 -19.9 | 30.1 | 80.1 |130.1/180.1/230.1
RCP6S -56.9 | -6.9 | 43.1 | 93.1 |143.1/193.1
| Reps F‘v B 51 |57 63|69 | 75|81
Gewicht! MitBremse | 5.2 | 58 | 64 | 70 | 7.6 | 8.2
(kg) OhneB 52 |58 |64 70|76 | 81
R MitBremse | 53 | 59 | 65 | 7.1 | 7.7 | 8.2

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Bezeichnun Ansicht Max.Anzahlan-  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steverb. Achsen| - spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° ceilet 512
PCON-CB/CGB 1 *Option | *Ootion - DeviceNet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P CC'IIM; EtherCAT. Spezifikation)
DC24V Ethen\'et/!P‘
. . ; i%%%%? &Eﬁ! Siehe MCON-
MCON-C/CG ﬁ 4 Dieser Typ st nur an ein Compoitet 256 Prospekt oder
Stea Sl sl Vs T, Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitdt zu bestimmten
- . . Netzwerken ist abhdngig von der . _ _
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG 4 AC - - ® Fiir néhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

Achsbreite
x| 24v
Absol inhei Seitmotor- 85 Schritt-
solut § einheit § gaform mm motor
*Achsbreite ohne
mwodel [ ]-RASR— WA —60P —[ J-[ |- [ ] -[J -1 "
Moddl, RASR— WA — 60P
3 Mot
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu et:;f?g/em VP Kabellinge —  Optionen oo
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  60P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P3: PCON- P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5. 5mm 300: 300mm CFB/CGFB S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 6001 (Schrittweite [RCP6S] M: Sm . ML oder ,MR" ist
50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
RODO : Roboterkabel

i M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
== Anschluss: PCON

=]
=

= RCP6(S)-RA8R Horizontal montiert
= 120
] Kennlinie fiir Steigung 5
= 100 Steig. 5- gilt bei Betrieb mit 0,1 G,
=) 7| andere Kennlinien
— < 80 bei Betrieb mit 0,2 G.
An Deck g & ‘
n Decke .
3 60 Steig.-10
* Modellabhéngig kann es ‘—; \
einige Einschrankungen N 40 \ "
hinsichtlich der vertikalen, \ Steig. 20
seitlichen oder decken- 20
montierten Einbaulage \ 12 \ 6
geben. Fir weitere 0
Informationen dazu 0 100 200 300 400 500

kontaktieren Sie IAl.

Geschwindigkeit (mm/s)

g{CP6(S)-RA8R Vertikal montiert
0

70 Steig..5—
60 _\-

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). Kennlinie fiir Steigung 5

[ gilt bei Betrieb mit

> 0,1 G, andere Kennlinien
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 0,1 G bei Steigung 5 und 0,2 G bei Steigung 10/20. =< \ bei Betrieb mit 0,2 G.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein 2 50
spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe 3 W] Steig-10
,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). '—3“ 30
(3) Die horiz. Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fiihrung verwendet wird. Bei einer ext. Kraft N \
Bitte auf die Schubstange aus einer anderen als der Bewegungsrichtung kann die Arretierung beschadigt werden. 0 \
beachten (4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 10 AN Steig-20
Korrelogramm® auf S. 113 zu tberprifen. 0 <77 ~—_l05
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) ist die Einschaltdauer auf 70% oder weniger zu begrenzen. 0 100 200 300 400 500

(6) Die Lebensdauer einer Achse hingt bei Vertikal-Betrieb von der Zuladung ab.

Geschwindigkeit (mm/s)
Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modell Steigung  Max. Zuladung Hub Steigung 50~300
(mm) | Horizontal (kg)| Vertikal (kg) (mm) (mm) (50mm-Schritte)
RCP6(S)-RA8R-WA-60P-20-0H@HOH®I 20 30 5 20 400
50~300
RCP6(S)-RA8R-WA-60P-10{0OH@HOH®I 10 60 40 (isr; s:trtf::) 10 200
RCP6(S)-RA8BR-WA-60P-5-0H@HG) 5 100 70 5 100

Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Montagefull FT Siehe S. 107
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor oben MT Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene NTB Siehe S. 110

5 9 RCP6(S)-RA8R

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 816 mm, gerollt C10
Standardkabel ISVI(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m, "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @40 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | To: 5.0 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*1) 6:+0.8 Grad
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) " . N N N N
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) (*1) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung (Anfangsreferenzwert) bei
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) eingefahrener Schubstange und Aufnahme der zuldssigen statischen Radiallast.




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

. % . . . | . . .
CAD-Zeichnungen sind ilber unsere Webseite downloadbar. 3D 1 Der Schlitten fahrt bgl der H?me Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht beriihrt.

www.eu.robocylinder.de " CAD, M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Schmiernippel (5 Offnung)
(oben und seitlich)

negativ ist, fallt die Achslange kdirzer als die
Langes des seitlich montierten Motors aus.

30 1 E %
Q|
<
m
M20x1.5
Schubstangen-Endmutter
Sicherstellung
von min. 100
Die Ausrichtung R 294.5 (mit und ohne Bremse)
der Achsmutter
y 70 ist unbestimmt (*2) 70
4-M8Tiefe 16 4 4 209.7 4-M8 Tiefe 16
ME/RSE. Home/[fM.E. T
aor O = I~ o o
g N[OV “ \J } IEJS i A ~|
2[NSV | g R @ ok
(GG «‘ = i i e e B
P 2 8IS 35 2 Masseanschluss- 65.5 (Abgewink. Motor links)
27 = e Gewinde M3, Tiefe 4 i
40 M20x1. S/ 40 12 A 34.5 (Abgewink. Motor rechts) 49
84 Hub L
85 21.9 78
1) 89.5
1755 o @ &) ‘)
\O
+
~ @ [siic] )
85 & 2|
133 pral
b [ = ,
Detailansicht von P
Kabelaustrittsrichtung (Option) QL
* Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML).
ey
' HRCP6S-RA8R !
I I
I I
: :
I m\ I
| = F B ol — |
| Seitlich + |
N
: —— - %J - o |
| A |
; | ]
1 o [ o® [ -
! ) 155 !
1 || Sicherstellung Kabelaustrittsrichtung (Option) I
} von min. 100 L o . K K :
h R 329.5 (mit und ohne Bremse) Die Abbildung zeigt den links |
| 2878 montierten Motortyp (ML). !
! 244.7 !
! Masseanschluss-f 70 4-M8 Tiefe 16 |
Gewinde M3, Tiefe 4
| & 1
| & ;
| 9 1
| N |
| ol i
| @1 |
| ; L |
| 65.5 (Abgewink. Motor links) ! . !
| 34.5 (Abgewink. Motor rechts)  Hinweis:
| Status-LED ! *Wennin der Tabelle unten die Lange fir R
I I
I I

Teaching-Anschluss

B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 [ 100 | 150 | 200 | 250 | 300

L 284.5/334.5|384.5 434.5 484.5|534.5

A 235.5/285.5|335.5/385.5435.5|485.5

" RCP6 410 | 40 | 90 | 140 | 190 | 240
RCP6S | 45 | 5 | 55 | 105 155 | 205

, OheBemse| 9.0 | 9.9 | 108 | 11.7 | 126 | 135
Ge(‘lt’g'jh‘ RCPS iitgremse | 9.2 1 10.1 11.0 | 11.9 | 128 | 13.7
RCpes OMeBense| 9.2 101 11.0(11.9 128 137
Mitremse | 9.4 | 103 | 11.2| 12.1 | 13.0 | 13.9

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Besrltd Ansicht Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
9 steverb. Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten

| Deviceilet Compoitet Etheri‘et/IP 512
PCON-CFB/CGFB 1 |pcaav  ® @ - | CCuink . | (768beiNetzwerk-|  SieheS.132

*Option | *Option R i Z
I SEEEEE  EthercAT™ P Spezifikation)

RCP6(S)-RA8R 6 O



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. l
RCP6(S)-RRAAC | | e a0 2

e ] RRA4C— WA — 35 —[ |- [ |- [ ] - [ 1] - [
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu er;::;e?g;\_.r VP T Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 60: 60mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GréRe 5: 5mm 410:410mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

Radial-Last v s B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
ROHS Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-RRA4C Horizontal montiert
50

= 45 4 Kennlinie fiir Steigung
= Qtai 16 gilt bei Betrieb mit
= ’340 ‘ Steig- 25- 0,5 G, andere Kennlinien
<35 bei Betrieb mit 0,3 G.
s (550 =
— 32 Steig: 5
S s
=== Decke <20 AN
N ia.-
* Modellabhdngig kann es 15 = Stelg' 0
einige Einschrdnkungen 10 6 N
hinsichtlich der vertikalen, 5 - §t8|gJ 6
seitlichen oder decken- 1

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

00 200 40 60 80 1000 1200
Geschwindigkeit (mm/s)

1RCP6(S)—RRA4C Vertikal montiert

Kennlinie fiir Steigung

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

10 Steig-2.5— 16 gilt bei Betrieb mit
o) s l 0,5 G, andere Kennlinien
< 8 ! bei Betrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. g ‘7
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein ° 6 Staig‘ 5
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe = 4 T\ |
Bitte +Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). N 3 Steig. 10
beachten J | (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zulassige Last siehe die auf ) ~— ) 15—Stelg 16
S.127 und ff. dargestellten Diagramme. . eg\'o_s
(4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 0
Korrelogramm® auf S. 113 zu tberprifen. 0 200 400 . 6_00 . 800 1000 1200
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
|| Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. HHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub Steigung| Hochleistungs- 60~360 410
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal (kg) () | Vertkal g (mm) (mm) |stufe/Steuerung|  (50mm-Schritte) (mm)
RCP6(S)-RRA4C-WA-35P-16{OH@H®H®@] | 16 | Eingeschaltet | 7 15 16 | Eingeschaltet 1120 1080
RCP6(S)-RRA4C-WA-35P-10{OH@H®H®@] | 10 | Eingeschaltet | 18 3 | 60~410 10 | Eingeschaltet 700 685
(in 50 mm-
RCP6(S)-RRA4C-WA-35P-5{DH@HBH®@] 5 | Eingeschaltet | 28 6 | Schritten) 5 | Eingeschaltet 350 340
RCP6(S)-RRA4C-WA-35P-2.5{@] 2.5 | Eingeschaltet 40 10 2.5 | Eingeschaltet 175 170

Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M5 m) Spiel 0.1
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) b max. 9.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @20 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
Roboterkabel :g: :‘6‘ m; = :?(5) g(;“) ) Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf| dx/dz: max. 100 mm
oboterkabel m) ~ m
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
*Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100mm)
" .
l_optionen | — , :
- | Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite i am am
Bremse B Siehe S.105 (o0 Fiihrungs- Fiihrungs- \
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 105 kopf kopf : uj b Y
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 00 & 00 ]
Kabelaustrittsrichtung links aL Siehe S. 105 HE
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Adapter Spindelspitze (Flansch) FFA Siehe S. 105
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Passfedernut) KFA Siehe S. 108
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

6 1 RCP6(S)-RRA4C



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile
nicht berihrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.
Sicherstellung

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

o 23.5 von min. 100
E@ 9 S
(]
] [o] 5
« flache al Schmiernippel
Detailansicht Schubstangen-  Detailansicht Grundrahmen-Bohrlocher
von P Endmutter Hub 41.5 L

124 (ohne Bremse)
1.5 A 155 (mit Bremse;

4
Masse-
S.E. Home; M.E. anschluss-
20 (eff. Gewindeteil) Gewinde
M10x1.25 2-M3, Tiefe 6
=

40° .E.
A> 4-M4 Tiefe 8

12 (Schliisselweite)
) L1
3 Ol Die Austichtung der Achs- It
i i 9 (¥
mutter ist unbestimmt (*2) & 1
1 . ) 3| slgl22lh2 ol
Referenzflach | 12 (Schlisselweite) El § = 7.5 (Schlisselweite)
QIS5 "
(Abmessungs- gg S[E  2¢3H7Tiefe4 Langloch Tiefe 4 E-M4 Bohrung H-93.4, 96.5 Flachsenkung,
bereich B) 20 5 g (vom Rahmenboden) (vom Rahmenboden)  (Einschraubtiefe:6)  Tiefe 3.5 (von der Riickseite)
gE 12 E
7 = !
=} e = e R o
:
* Nicht verwendbar J (Abst, 03 Bohr. zuLangl) 6 25
—_— K (Abst. 03 Boh. zu 03 Bohr) | 50 (25 bei Hub 60 mm) oL
50 F Gx100P 12 " [Links] =
C Dx100P (50 bei Hub 60 mm) |20 Masseanschluss S “la
14 B 31 Gewinde M3, Tiefe 5 B
o , (auch gegentiberlieg.)
(@)
- . M. -
B RCP65-RRA4C Sicherstellung ass:| y Kabelaustrittsrichtung (Option)
Status-LED 11 vonmin. 100 20 anschluss

- 294 Gewinde
o G5 2-M3, Tiefe 6
= = =

L DJ* i Teaching-

(@] CJR
167 (ohne Bremse) Anschluss 40 LT
193 (mit Bremse) 32 N
i u
e - Masseanschluss- i
=] Q ! Gewinde 2-M3, Tiefe 6 B
- Eﬂ]ﬂ] Verbindungsstecker Kabel ) 'O ion)
 E— i abelaustrittsrichtun tion,
— flr Stromversorgung ustrittsrichtung Opt * Die beiden Bohrlocher (H) auf der

und E/A-Kabel Oberfliche der Rahmendecke an der

Stangenseite kdnnen nicht genutzt werden.

| In der Tabelle sind diese unverwendbaren

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Bohrlécher (H) nicht enthalten.

B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 60 | 110 | 160 | 210 | 260 | 310 | 360 | 410
RCpe | Ohne Bremse| 303 | 353 | 403 | 453 | 503 | 553 | 603 | 653
1 MitBremse | 334 | 384 | 434 | 484 | 534 | 584 | 634 | 684
RCP6S Ohne Bremse | 346 | 396 | 446 | 496 | 546 | 596 | 646 | 696
MitBremse | 372 | 422 | 472 | 522 | 572 | 622 | 672 | 722
A 179 | 229 | 279 | 329 | 379 | 429 | 479 | 529
B 134 | 184 | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
. . . C 50 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50
H Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRA4C bei Radiallast D 0o 1 1 2 213 3 a4
30 E 6 | 6 | 6 | 8 | 8 |10 10 | 12
Hub (mm) F 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100
25 / — Home G 001 [1[2]2][3]3
60 H 6 | 6 8 8 | 10| 10 | 12 | 12
20 ,/ — 110 J 35 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385
£- — 160 K 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400
215 P~ — 210 Zuliss,stat. Radiallastam Fihrungskopf (N)| 63.4 | 50.7 | 42.1 | 36 | 31.3 | 27.6 | 24.6 | 22.2
5 / A~ — 260 Zulssdyn. Redlast|_ OffsetOmm | 2.9 | 23 [ 1.8 | 15 [ 1.3 | 1.1 1.0 | 08
RN N A~ — 310 amFihrungskopf (k)| Offset 100mm | 1.8 | 1.6 | 1.4 [ 1.2 [ 1.0 | 09 | 08 | 0.7
ey 7 e g — 360 Zulss. tat Lastmomentam Fihngsk (V)| 6.4 | 5.1 | 4.3 | 3.7 | 32 | 29 | 26 | 23
05 : — — | =410 Zuliss.dyn. Lastmomentam Fiihrungsk.(\Wom)] 1.7 | 1.5 | 1.3 | 1.1 | 1.0 | 09 | 0.7 | 0.7
’ — | - RCp |OhneBremse| 12 [ 1.4 1 1.5 [ 16 [ 17 [ 1.9 120 [ 21
P i e s [ Gewicht MitBremse | 14 | 1.5 | 1.7 | 1.8 | 19 | 20 | 22 | 23
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 ko) | pcpgg OhneBremse | 14 | 1.6 | 1.7 [ 18 | 1.9 | 21 [ 22 | 23
Radiallast (N) MitBremse | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 20 | 2.1 | 22 | 23 | 25

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung AnSIC | geyg, pchen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEie
Y ° - 512
PCON-CB/CGB 1 «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlc@ EtEI:her“":‘/-lP Spezifikation)
DC24v % i % ﬁ v'.' : eri'e
— Dieser Typ ist nur an ein Co ‘et .ﬁ?ﬁﬁg SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlil’a)nschlussféihi por 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

Batterie- | Gekupp. | =1 | Ahbreite 94,
- los= JMotor | Gerade | 58 | schritt-
Absolut § einheit § Bauform mm motor

o, [ "RRAAC— WA — 4P —[ |- [ J- [ ] - []-[]
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu ePr::sge;‘g/eA-Ty ol Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20: 16mm 65: 65mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:10mm d P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 415:415mm MCON S E3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

Radial-Last v/

oHS

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-RRA6C Horizontal montiert
80

E] 70 l Kennlinien gelten fiir
—1] 'g . Steig. 3 Achsbetrieb mit 0,3 G.
= 260 ‘
@30
—~— S o \sibigls
— elg.
5 || An Decke 23 \ \\ g}
N [
* Modellabhdngig kann es | < 19
einige Einschrankungen 0 ‘16 Jtelg. 12 .
hinsichtlich der vertikalen, 10 % \ 8} 6751e|g.20
seitlichen oder decken- 0 [ [ T4

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-RRA6C Vertikal montiert

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

25
‘ . ‘ Kennlinien gelten fir
— 20}— Steig. 3__| Achsbetrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 2 ‘
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein > 15
spezifisches Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S
4Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). B 10 Steig. 6
Bitte (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf N
beachten S.127 und ff. dargestellten Diagramme. .
. ) I ) . 5 NI Steig 412
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- -~ 2 Steig. 20
Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 \2‘ \T—H i
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. 0100 200 300 490 590 60.0 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
| | Steigung und Zuladung (*%) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. IllHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub Steigung| Hochleistungs- 65~365 415
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal ko)) | Vertikal k)|~ (mm) (mm) | stufe/Steuerung|  (50mm-Schritte) (mm)
RCP6(S)-RRA6C-WA-42P-20{OHRHBH®@] | 20 | Eingeschaltet 6 15 20 | Eingeschaltet 800
RCP6(S)-RRA6C-WA-42P-12-{OH@OHGH®@] 12 | Eingeschaltet | 25 4 65~415 12 | Eingeschaltet 700
(in 50 mm-
Schri
RCP6(S)-RRA6C-WA-42P-6{DH@HGH®@] 6 | Eingeschaltet | 40 10 | Shen 6 | Eingeschaltet 450
RCP6(S)-RRA6C-WA-42P-3-OH@OHOH®) 3 | Eingeschaltet | 60 20 3 | Eingeschaltet 225 220

Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 810 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel 0.1
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) s max. 5.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 25 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
Roboterkabel :g; tg m; = :2(5) g:‘) ) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx/dz: max. 100 mm
oboterkabel m) ~ m
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
*Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100 mm)
N .
| optionen | — _ i
N Cod Seit | Radiallast Radiallast <=
ame odae elte
am am
n -
Bremse B Siehe S. 105 o Lo Fuhrungs- Fihrungs-
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105 | kopf kopf : uj b |
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 00 & 00 |
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 105 E=
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Adapter Spindelspitze (Flansch) FFA Siehe S. 105
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Passfedernut) KFA Siehe S. 108
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile
nicht beriihrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.
Sicherstellung

3 325 von min. 100
%
o R Lz 6 ® PSC 1
% ;@ S
< = M10x1.25 Referenz- ) oL, {
Detailansicht  Schubstangen- ~ fliche Detailansicht Schmiernippel
vonP Endmutter Grundrahmen-Bohrlocher
41.5 L
Hub
112.5 (ohne Bremse)
3 2 A 152 (mit Bremse)
. 4-M6 Tiefe 12, M.E. Homei iM.E. 58
leichverteilt um 90° 20 (eff, Gewindeteil).
14 (Schliisselweite) M10x1.25 " N
‘ I~ asgeansc uss-
o s = <l Gewind
Ve [© Die Ausrichtung den\(hs—‘ ‘ 8 | :D]WM]]H][W © Z—EI\/‘?/sl,nTi:fe 6
) ® |\ mutterist unbestimmt (*2) o E ”
14 (Schliisselweite) % é 22 12 wf
I(?:fberenzﬂ‘a'che 11 g 7.5 (Schliisselweite)
messungs- 38.5 < N N-Langloch Tiefe 5.5 H-g4.5, ¢8 Flachsenkung,
i | M-g4H7 Tiefe 5.5 n et E-M5 Bohrung
bereich B) 2273 E| jom Rehmenboden) (vom Rahmenboden) ~ Tiefe 4.5 (von der Rickseite) —ginschraubtiefe: 10)
. P 2
S ]
¢ 4 4 £ k3 >—¢&
Y Uﬂ%‘ﬂ%
4
2 T—= % 'J
L Gx100P 30 ar
J(Abst. 04 Bohr. zuLangl)
K (Abst. 04 Bohr. zu 04 Bohr,) Nichtveriah 9 fé/l:‘;siiagschluss-
Dx100P 65 10 icht verfiighar I
18 B 29.5 bei CJL-Option 2-M3, Tiefe 6
CL CJR
ey Links] colen [Rechts]
' I RCP6S-RRA6C icherstell ! R Nicht verfiigbar
Sicherstellung T C )
! Status-LED von min. 100 ! bei CJR-Option
I I
[ T . | cJB
® 20 294 Achsen-Mitt
! i chsen-Mitte !
! o Nicht verfiigbar (& inde 2-M3 Tiefe6 '
i [ bei OL-OptE\'on “ @G Gevinde 25, Tee§ | Kabelaustrittsrichtung (Option)
! : 58 at o s /| OR !
| 150.5 (ohne Bremse) _AJ% =" .
| 190 (mit Bremse) 4 9.5 Nlc_htverfugbar}
| 1[ T bei CJR-Opion |
| W p— °|  Teaching- cJB !
! el IS ‘é Anschluss !
| Eﬂlﬂﬂ —F T8 Masseanschluss- L . 1
| _ N | Gewinde 2-M3, Tiefe6  Kabelaustrittsrichtung (Option) |
I ' I
| [ = Verbindungsstecker fiir Tttt
L Stromversorgung und E/A-Kabel i
I — 1
) = | B Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 65 | 115 | 165 | 215 | 265 | 315 | 365 | 415
RCpe | Ohne Bremse| 332 | 382 | 432 | 482 | 532 | 582 | 632 | 682
L Mit Bremse [371.5/421.5/471.5/521.5571.5/621.5/671.5721.5
RCP6S Ohne Bremse | 370 | 420 | 470 | 520 | 570 | 620 | 670 | 720
Mit Bremse [409.5/459.5/509.5|559.5|609.5|659.5/709.5|759.5
A 219.5/269.5/319.5/369.5/419.5469.5/519.5|569.5
B 172 | 222 | 272 | 322 | 372 | 422 | 472 | 522
. . . D 0 | 1 1121 233 4
B Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRA6C bei Radiallast E 42 6 6 8 s 10 10 12
25 G 1 112233 4]a4
: Hub (mm) H 4 | 4 6 | 6| 8| 8 1010
/ — Home J 0 | 85 | 85 | 185 185 | 285 | 285 | 385
20 / 65 K 0 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400
z / // _ s M 23333333
€ 15 s 165 N [ T T O T O O
- / / // 215 Zulis. stat. Radiallastam Filhrungskopf(N)| 144 | 117 | 99 [ 854 | 75 | 66.7 | 59.9 | 54.3
S A — 265 Tulss.dyn Redialast | OffsetOmm | 5.9 | 47 | 3.9 | 3.3 | 28 | 25 | 2.2 | 2.0
10 s — — 315 amFihungskopf (ko) Offset 10mm | 4.0 | 3.5 | 3.0 | 2.7 | 24 | 21 | 1.9 | 1.7
@ AL I I Zuléis st Lastmomentam Fihrungsk. (em) | 14.5 | 11.8 | 10.0 | 8.7 | 7.6 | 6.8 | 62 | 56
05 ~ //, T — 415 Zulis.dyn. Lastmomentam Firungsk (\om) | 3.8 | 3.3 | 2.9 | 26 | 23 | 20 | 18 | 16
— | RCP6 OhneBremse | 2.1 | 23 | 26 | 28 | 3.0 | 32 | 35 | 37
ol T T 1 Gewicht MitBremse | 24 | 2.6 | 2.8 | 3.0 | 33 | 3.5 | 3.7 | 39
% 10 20 30 40 50 60 70 80 ko) |pcpgs/OnneBremse| 23 | 25 27 | 29 |32 | 34 36 | 38
Radiallast (N) MitBremse | 2.5 | 2.7 | 30 | 32 | 34 | 36 | 38 | 4.1
Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung steverbAchsen| _spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEile
® ® Devicei'et 5 12 i
PCON-CB/CGB 1 *Option *Option - e (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P CC‘UM{ Etherc:\'r;‘/'l ) Spezifikation)
DC24v w Etheri‘et/IP
IS .
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et ﬁ%ﬁi Sl HIEEL
MCON-C/CG 4 N el 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
B . . Netzwerken ist abhdngig von der .
| Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG-
MSEL-PC/PG 4 AC - - ® Fir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

Batterie- | Gekupp. | =1 | Ahsbreite 94,
- los= JMotor | Gerade | 70 | schritt-
Absolut § einheit § Bauform mm motor

N . [ “RRA7C— WA —56P —[ |- [ J- [ ] - [ ] - []
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu ePr::sge;‘g/eA-Ty ol Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- 56P: Schritt- 24:24mm 70: 70mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm d P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 520: 520mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 560 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

Radial-Last v/

oHS

[

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL

RCP6(S)-RRA7C Horizontal montiert
100

90 ‘% L Kennlinie fiir Steigung
i 4 gilt bei Betrieb mit
=8 S eI%A‘* 0,1 G, andere Kennlinien

Vertikal

ce€
e
s

£ ol bei Befrieb mit 0,3 G.
260 Steig. 8
[ — 5 o\ % |
1 An Decke 2 ol T T\Nsteig. 16
* Modellabhéngig kann es N 32 Steg 24
inige Einschrank iq.24—|
hinsichtich der vertikalen, 10 =
seitlichen oder decken- 0 \\1 \12‘7\ 5

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-RRA7C Vertikal montiert

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

30
—\ Kennlinien fiir Steigung
25 4/8 gelten bei Betrieb mit
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. E) \St eig, 4 g«[%a"_dife K_enﬂligie"
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein o 20 ¢ Betrieb mit 0,3 G.
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S _\\
+Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). ° 15 K
Bitte (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf E 10 \ St(alg.l8
beachten S.127 und ff. dargestellten Diagramme. \ St‘eig 16
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft-Stromgrenzwert- 5 \Nﬂ Steig.24 -+
Korrelogramm” auf S. 113 zu Uberpriifen. 0 ERS 573 ‘
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. 0100 200 300 4,00 .500 6.00 700 800900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (¥) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siche RCP6-Betriebshandbuch.
| | Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fithrung. [ ] Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub Steigung| Hochleistungs- 70~520
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal kg) ) | Vertial k)~ (mm) (mm) |stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
X . 860
RCP6(S)-RRA7C-WA-56P-24-{DHRHOH®@] 24 | Eingeschaltet | 20 3 24 | Eingeschaltet <640>
. . 700
RCP6(S)-RRA7C-WA-56P-16{DH@H®H®] | 16 | Eingeschaltet | 50 8 | 70~520 16 | Eingeschaltet <
(in 50 mm-
RCP6(S)-RRA7C-WA-56P-8-{OHOHBH@ 8 | Eingeschaltet| 60 18 | Schritten) 8 | Eingeschaltet 420
RCP6(S)-RRA7C-WA-56P-4-[OH@HOH@) 4 | Eingeschaltet | 80 28 4 | Eingeschaltet 210
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 812 mm, gerollt C10
Standardkabel ;I(?Sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @30 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
Roboterkabel :g: YG‘ m; = :2(5) g(;")) Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf| dx/dz: max. 150 mm
erabe R11(1 1mm) ~R15 (15n:n) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 150 mm) (dz: max. 150mm)
0 .
l_optionen | — . :
- . Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite L am am
Bremse B Siehe 5. 105 A Fiihrungs- Fiihrungs-
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 105 @ | kopf kopf 1 uj b \
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 00 & 00 | ‘
Kabelaustrittsrichtung links CJL Siehe S. 105 B
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Adapter Spindelspitze (Flansch) FFA Siehe S. 105
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Passfedernut) KFA Siehe S. 108
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

ey

3D
,éefc\l‘ mj

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile

nicht berdhrt.

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

WWW.GU.rObOCylinder.de *2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.
31 ~
h Sicherstellung
(] b ©‘K { von min.100
) @k [
\__ Schmiernippel
Hub 54 L
140 (ohne Bremse)
) 190 (mit Bremse)
o 4MBTiefe T, 3 3 2 A
Co o gleichverteilt um 90° ME/\SE. MF\& 68
. % 25/ 27.5 (eff. Gewindeteil)
SN 14 {Sclisselve Miaxis[ ]
Die Ausrichtung Q| g:vsvsiere‘ar;schluss-
o der Achsmutter ist I n i
o) ) besti * Al —D I *@» 2-M3, Tiefe 6
P = 3 unbestimmt (*2) o E ]]ﬂﬂﬂ]}ﬂmﬂﬂ]] ) NI’@ ‘
| 14 (Schliselweite) nl B =
Referenzflache 26.5 - 305114 . ] E-MS5 Bohrun
(Abmessungs- 515 ) 9.5 (Schlisselweite) (Einschraubtiefegw]
bereich B) 3 & M-g4 H7 Tiefe 6 x i X
68 g % N-Langloch Tiefe 6 5
70 2| {vom Fahmenboder) (vom Fahmenboden) Tife 3 ton oy Rl
gl P g 5
— @ 4+ /I ® ¥ %
- 1
E%j n THERD
2} 22 8 1 &
o N2 S H ) st o4 ot 2lang)
g & K (bt 4 Bor. 20 o4 Bohr
T Dx100P 80 30
N fiche M14x1.5 Gx100P 45
Detailansicht Detailansicht Schubstangen- 28 B 48
von P Grundrahmen-Bohrlécher  Endmutter T
T c ]; T Nicht verfiigbar 32 g’l:\fvsiizf:cmuss'
' MRCP6S-RRA7C Status-LED ! bei CJL-Option 3 !
! ! ) 2-M3, Tiefe 6
| Sicherstellung 20 4 !
! { ( - | ! CJR
| K p_vonmin-100 Nicht verfighar g Masseanscluss- | o
! S —) bei CJL-Opfion Gewinde 2-M3, Tiefe 6 ! N i i
I k OR ] Nicht verfiighar
! ( cJL ! bei CJR-Option
| _ 68 [Links] <] |
! 165 (mit Bremse) 40 Nicht verfiigbar |
| 215 (ohne Bremse) 16.5 2 bei CJR-Option 1 cJB
I I
! \ T U el w
| Kabelaustrittsrichtung |
! o (Option) 1
I R B~ e g
| = hane, |
I T
hluss- I
i Gewinde 2-M3, Tiefe 6 i
! gt o : B Abmessungen und Gewicht pro Hub
| V“”“'T:"a(:"ing_;'\:;hluss | Hub 70 | 120 | 170 | 220 | 270 | 320 | 370 | 420 | 470 | 520
i I RCP6 Ohne Bremse| 404 | 454 | 504 | 554 | 604 | 654 | 704 | 754 | 804 | 854
’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’ L Mit Bremse | 454 | 504 | 554 | 604 | 654 | 704 | 754 | 804 | 854 | 904
RCP6S Ohne Bremse | 429 | 479 | 529 | 579 | 629 | 679 | 729 | 779 | 829 | 879
Mit Bremse | 479 | 529 | 579 | 629 | 679 | 729 | 779 | 829 | 879 | 929
A 264 | 314 | 364 | 414 | 464 | 514 | 564 | 614 | 664 | 714
B 188 | 238 | 288 | 338 | 388 | 438 | 488 | 538 | 588 | 638
. . . D 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
H Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRA7C bei Radiallast E 4 61 6 8 8 10 10 12 12 14
35 G 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5
i Hub (mm) H 4 4 6 6 8 8 10 10 12 12
3.0 —— Home J 0 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
70 K 0 | 0 [100 | 200|200 | 300 | 300 | 400 | 400 | 500
z 25 — 120 M 2 2 3 3 3 3 3 3 3 3
£ — 170 N (o T T O T O
< 20 / - — 220 Zuliss.stat. Radiallast am Fihrungskopf(N)| 175 | 147 | 126 | 111 | 98.6 | 88.7 | 80.6 | 73.8| 68 | 63
S s 7 — 270 Lss O fodalest. OffsetOmm | 7.7 | 64 | 54 | 47 | 41 37 | 33 | 30 | 27 | 25
g / " | | T30 pflkg) Offset100mm | 5.1 | 46 | 41 [ 37 | 34 | 31 | 28 | 26 | 24 | 22
@ 10 / — — — 370 Zuliss tat Lastmomentam Fihungsk. (Vm)| 17.6 | 14.7 | 12.7 | 11.2| 9.9 | 9.0 | 82 | 7.5 | 6.94 | 645
/ — |40 Zuléss.dyn.Lastmomentam Fihrungsk (Vm)| 5.0 | 4.5 | 40 | 36 | 33 | 3.0 | 2.8 | 25 [ 232216
0.5 Z — 0 — 470 Rcpg OhneBremse| 40 | 43 | 46 | 48 | 51 | 54 [ 57 [ 59 ] 62 [ 65
00 - [ 520 Gewicht MitBremse | 44 | 47 [ 50 | 53 | 55 [ 58 | 6.1 | 64 | 67 | 69
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 (kg) RCP6S Ohne Bremse| 4.2 | 45 | 47 | 50 | 53 | 56 | 58 | 6.1 64 | 6.7
Radiallast (N) MitBremse | 46 | 49 | 52 | 55 | 57 | 60 | 63 | 6.6 | 68 | 7.1

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

Rt Ansicht Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenzseite
o steverb.Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° N 512
PCON-CB/CGB 1 *Option | *Ootion - Deviceitet | (768 beiNetzwerk- Siehe S.132
P P (Cevime Ethef‘f"’;" Spezifikation)
DC24V % ﬁ ﬁ E ,_l_ " Etherilet/IP
-— Dieser Typ ist nur an ein Co n\‘et‘ .ﬁ%ﬁ! siche MCON-
MCON-C/CG “ 4 NetzwerlilFa)nschlussf'éhi P 256 Prospekt oder
9: Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
_ . . Netzwerken ist abhangig von der " _ ~
Einphasig jeweiligen Steuerung, Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG 4 AC - - ® Fur nahere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwéahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung méglich.
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RC P6 RoboCylinder

Batterie- | Gekupp. | =1 | Ahsbreite 94,
- los= JMotor | Gerade | 85 | schritt-
Absolut § einheit § Bauform mm motor
wodel [ ]—RRASC— WA — 60P —[ |- [ 1 - [ ] - [ ] - []
L " ! o Passende - .
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuenung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- 60P: Schritt- 20:20mm 65: 65mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm d P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 700:700mm CFB/CGFB S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 6000 (Schrittweite [RCP6S] M:Sm
50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge
ROO : Roboterkabel
Radial-Last v/ B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON
RCP6(S)-RRABC Horizontal montiert
120
Kennlinie fiir Steigung
—_ ia.-5— 5 gilt bei Betrieb mit
] 100 Steig:5 0,1 G, andere Kennlinien
— —~ 80 bei Betrieb mit 0,2 G.
= So |
2 60
c [
—||[— 3 L steig. 10
— he] N 2telg.
== An Decke = 40 \
N )
* Modellabhéngig kann es 20 \\ Ste ig.-20
einige Einschrankungen 10 5
hinsichtlich der vertikalen, 0
seitlichen oder decken- 0 100 200 300 400 500 600 700 800
montierten Einbaulage Geschwindigkeit (mm/s)
geben. Fir weitere
Informationen da . .
Kontakieren Sie L. RCP6(S)-RRASC Vertikal montiert
80
7 ‘ Kennlinie fiir Steigung
S‘teig 5 5 gilt bei Betrieb mit
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 0,1 G bei Steigung 5 und 0,2 G bei Steigung 10/20. 60 . g1GB 3t”fjet:e Ki"(;‘lz'“ée"
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mogliche Zuladung fiir ein E\ 50 ‘ 1 Betrieb mit B2 &
spezifisches Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe = 4
,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). g 0
\b\“ Wf/d. (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf ° 30 \ Steig. 10
S.127 und ff. dargestellten Diagramme. S0 teig. 1,
(4) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- N \\ ‘ .
beachten b . - 10 Steig.20
Korrelogramm® auf S. 113 zu tberpriifen. \‘? = 2
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) ist die Einschaltdauer auf 70 % oder weniger zu begrenzen 00 100 200 300 400 500 600 700 800
(6) Die Lebensdauer einer Achse hangt bei Vertikal-Betrieb von der Zuladung ab. Geschwindigkeit (mm/s)
Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung

(**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. M Hub und max. Geschwind Ig keit (Einheit: mm/s)

Modell Steiung.Max. Zuladung Hub Steigung| 50 | 100 | 150 | 200 |250~350| 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700
(mm) ngizontal(kg]|~~| Vertikal(kg) (mm) (mm) |(mm) ) n)|(mm)| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

505 | 585 | 600 | 520
RCP6(S)-RRA8C-WA-60P-20{OHRHBH®@)] | 20 30 5 201280 405| o0 aer | as0s | casgs 940 | 360 | 320 | 280 | 240 | 220

20~700 20 300 260

- ! = 5 (in 50 mm-

RCP6(S)-RRA8C-WA-60P-10{0H@HGH@) | 10 60 a0 | (nsommel 110 | o, e s0s 220 180 | 160 | 140 | 120 | 110
RCP6(S)-RRA8C-WA-60P-5{DHa) 5 100 70 5 150 130 (110 | 90 | 80 | 70 | 60 | 55

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel

R06 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11 (11 m)~R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung oben ar Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung links L Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung unten (¢]:] Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

6 7 RCP6(S)-RRA8C

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 816 mm, gerollt C10
Standardkabel !SVI((SSTT:) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @40 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127

Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf|

dx/dz: max. 150 mm

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.

Offset-Abstand am Fiihrungskopf

(dx: max. 150 mm)

= . . |
| Radiallast Radiallast <=
am am
Flihrungs- Fihrungs-
| kopf kopf [ :[E][

Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dz: max. 150mm)




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
S . .. . | ) . . .
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. }B b “ ziLfg:::::‘Lfahn bei der Home-Fahrt Zuhrxx%’:i:;’;sife??:;;'uiak? C;?EY.?;Tg_f::df:)ljnukTQEbendEn Teile
WWW.EU.I’ObOCyhnder.de CAD, *2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.
75.5
Sicherstellung
’97 9 30 12 ] von min. 100
4 =
2 @ H | D N
ER 3 [m—k| gy = =
| M20x1.5 |
Detailansicht Schubstangen- Schmiernippel
vonP Endmutter
Hub 78 L
4 147 (ohne Bremse) Masseanschluss-
4-M8Tiefe16 Home/|\ME. 5 A 177 (mit Bremse) geM"‘g"}r’,ef 6
. ' -M3, Tiefe 85
35 (eff. Gewindeteil) 50
— M20x1.5 —] o 5|
27 (Schliisselweite) ~ ]
Die Ausrichtung < v et l
3 B der Achsmutter ist ‘[[ % __él I - | 1
] unbestimmt (*2) . ]:D m °_°‘ = KE =
|27 cblissehweite) £l ]2 = Lﬁ.ﬁ
N 35 =l 12 (Schliisselweite
Referenzfliche 65 38 ( ) N-Langloch Tiefe 6.5~ 4 H7 Tiefe 6.5 E-M8 Bohrung
(Abmessungs- 83 M (vom Rahmenboden) ~ (vom Rahmenboden) (Einschraubtiefe: 12)
bereich B) 85 g P o
£ bl
g 4/ & 4 €
|
=& N
— N i
|
"Dx100P or
30 B 47.5
77777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777 32 Masseanschluss-
Nicht verfiigbar ‘fj‘,?’;”%ife 6
BRCP6S-RRASC Status-LED bei CJL-Option -
— Sicherstellun
7 T, vonmin. 100 cL CR
Links] o
i ——t

Nicht verfiighar
bei CJR-Option

Unten

185 (mit Bremse)

b =

215 (ohne Bremse) o Kabelaustrittsrichtung (Option)
N 20 224
. 8,\ = ﬁéﬁ'&{eg“ggz’ @ @) Masseanschluss-
] Cw Mli’ r beitl-Uption Gewinde 2-M3, Tiefe 6
(@8
Masseanschluss- CJR
Gewinde 2-M3, Tiefe 6 oot

fiir und E/A-Kabel
Teaching-Anschluss,

Nicht verfiigbar
bei CJR-Opfion

N
©
ES

B Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRA8C bei Radiallast M Abmessungen und Gewicht pro Hub

30 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700
Hub (mm) RCpe |Ohne Bremse 4395 14895 | 5395 589.5 | 6395|6895 | 7395 | 789.5 | 8395 | 889.5 | 9395 | 989.5 (10395 [1089.5

25 — Home 1 Mit Bremse | 460.5 | 519.5 | 569.5 | 619.5 | 669.5 | 719.5 | 769.5 | 819.5 | 869.5 | 919.5 | 969.5 [1019.5(1069.51119.5
100 RCpes Ohne Bremse | 4775 | 527.5 | 5775 | 6275 | 6775|7275 | 7775 | 8275 | 8775 | 9275 | 9775 1027510775 1127.5

£20 = 200 Mit Bremse | 507.5 | 557.5 | 607.5 | 657.5 | 707.5 | 757.5 | 807.5 | 857.5 | 907.5 | 957.5 [1007.51057.5[1107.5 1157.5
£ — 300 A 292.5342.5392.5/442.5|492.5|542.5|592.5642.5|692.5 742.5| 792.5|842.5|892.5 942.5
=15 400 B 215 | 265 | 315 | 365 | 415 | 465 | 515 | 565 | 615 | 665 | 715 | 765 | 815 | 865
5 — 500 C 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65
o /o — 600 D 0 1 |12 23 3|4 4|55 6 6]7
N A - — 700 E 4 6 | 6| 8 | 81010121214 14| 16 | 16 | 18

05—/ /// — J 115 | 165 | 215 | 265 | 315 | 365 | 415 | 465 | 515 | 565 | 615 | 665 | 715 | 765
ﬁ;ﬁ/”‘ ] | Zuldss stat. Radiallast am Filhrungskopf (N)| 222 | 186 | 159 | 139 | 124 | 111 | 101 | 92.1 | 84.7 | 784 | 72.8 | 68 | 63.7 | 59.8

00 — w Tulis dyn Radillst|_ OffsetOmm | 9.5 | 7.8 | 6.6 | 57 | 50 | 45 | 40 | 3.6 | 3.3 | 30 | 2.8 | 2.6 | 24 | 22
01020 30 40 50 60 70 80 90100110120130140150 amFihungskopf (k) Offset 100mm | 7.4 | 6.3 | 5.5 | 49 | 44 | 40 | 3.6 | 33 | 30 | 28 | 26 | 24 | 22 | 2.1
Radiallast (N) Zuldss. stat. Lastmomentam Fiihrungsk. (Nem)| 22.3 | 18.7 | 16.1 | 14.1 | 126|113 103 | 94 | 87 | 81 | 76 | 7.1 | 6.7 | 6.3

Zuldss. dyn. Lastmoment am Fiihrungsk. (\om)] 7.2 | 6.2 | 54 | 48 | 43 | 39 | 35 | 32 |30 | 27 | 25 | 24 | 22 | 20
RCP6 OhneBremse| 66 | 71 | 76 | 80 | 85 | 90 | 95 | 99 [ 104 /109|114 118|123 | 128
Gewicht MitBremse | 7.2 | 7.7 | 82 | 86 | 9.1 | 96 |10.1 |10.5/11.0 115|119 |124 129|134

(kg) RCP6S OhneBremse| 7.0 | 74 | 79 | 84 | 88 | 93 | 98 | 103|107 | 11.2 | 11.7 | 12.1 | 12.6 | 13.1
MitBremse | 7.5 | 80 | 85 | 90 | 94 | 99 | 104 |10.8 | 11.3 | 11.8 123|127 13.2 137

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fir Inf i zur RCP6S-B

mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: - o Max.Anzahlan- | Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ARSICRE \ﬂeuerb‘Achsen spannung |Position |Pulstreiber Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten i

Devicei'et Compoilet Ethen‘et/IP 512
PCON-CFB/CGFB CCink | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132

e ST socaiaton
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RC P6 RoboCylinder

P Batterie- || Gekupp. % Achsbreite 24y
R c 6 S = R R A 4 R : MO::]OI.’- Seitmotor- 40* Schritt-
einheit § gauform mm motor

* Achsbreite ohne
mwodel [ ]-RRAGR- WA — 35P —[ - [ |- [ ] - [J -] ="
Moddt RRA4R— WA — 35P e

1
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu ;ﬂ:f?gﬁw VP T Kabellinge —  Optionen orors
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16:16mm 60: 60mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 410:410mm MCON S 3m *Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

Radial-Last v B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

ROHS r : '_ Anschluss: PCON, MCON, MSEL
"hﬁ:{' RCP6(S)-RRA4R Horizontal montiert
50
] 45 4 J Kennlinien gelten fiir
'g 40 Ste|g~ 2.5 cinen Betrieb mit 03G.
- 3%
230
m 1] g 25 Ste g 5
——1_1ll pn Decke g 20 \\ |
* Modellabhdngig kann es N5 — 16 Steig. 10
einige Einschrdnkungen 10 T~ telg‘ STT 17
hinsichtlich der vertikalen, 5 (-Ig-
seitlichen oder decken- 3

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

O 0 40 60 80 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). 5CP6(S)'RRA4R Vertikal montiert
R e
CH
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. g 7\
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mogliche Zuladung fiir ein ° Steig. 5
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe = 4 \ ]g
Bitte +Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). N \ 3l Steig. 10
beachten J | (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zulassige Last siehe die auf 2 L
S.127 und ff. dargestellten Diagramme. Steig. 16
(4) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft-Stromgrenzwert- 0 —t~o5
Korrelogramm® auf S. 113 zu Gberpriifen. 0 200 490 ) 6[?0 800 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen § (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
|| Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. HHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub Steigung| Hochleistungs- 60~360 410
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal (kg) () | Vertkal g (mm) (mm) |stufe/Steuerung|  (50mm-Schritte) (mm)
RCP6(S)-RRA4R-WA-35P-16-[OH@H@H®@] | 16 | Eingeschaltet 5 1 16 | Eingeschaltet 840
RCP6(S)-RRA4R-WA-35P-10-[OH@H®H®] | 10 | Eingeschaltet 13 25 | 60~410 10 | Eingeschaltet 610
(in 50 mm-
RCP6(S)-RRA4R-WA-35P-5-[@H@HBH®@] 5 | Eingeschaltet | 28 5 | Schritten) 5 | Eingeschaltet 350 340
RCP6(S)-RRA4R-WA-35P-2.5-[@] 2.5 | Eingeschaltet | 40 10 2.5 | Eingeschaltet 175 170

Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel 01
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) pie max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr @20 mm, mit Hart-Alumit-Behandlung
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
Roboterkabel :M @4m) ~ :05 (5 m) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf | dx/dz: max. 100 mm
oboterkabel R?: t?1mr:1) = ;105(:105[2) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
*Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100mm)
. Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe S. 105 S Fiihrungs- Fiihrungs- \
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105 @ | kopf kopf ' qj b 4
Flansch FL Siehe S. 106 00 O 00 ]
Adapter Spindelspitze (Flansch) FFA Siehe S. 105 L ‘/ =
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109 i
Adapter Spindelspitze (Passfedernut) KFA Siehe S. 108
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Scharniergelenk (*) NJ Siehe S. 110
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110 | (*) Die schwenkbare FuBhalterung (QR) und das Scharniergelenk (NJ)
Schwenkbare FuBhalterung (*) QR Siehes. 111 werden als Set verkauft. Die Montage hat kundenseitig zu erfolgen.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

*1 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.

nicht berihrt.

17 5 Hub 45 L
= 415 A 31
) H
S@E SE. Home/| | \M.E
M10x1.25 20 (effektives Gewindetell || Schmiernippel  23.5
Schubstangen-Endmutter M10x1.25 o
%, | == H 9
& = =
J_ 4 — _ _
° NIEE
§‘o % gl 22 12
I m . EIE 7.5 (Schliisselweite)
Detailansicht Grundrahmen- Detailansicht von P ]
Bohrlocher o s Sicherstellung
A%, 8O ——d40°  4M4Tiefeg 1= von min. 100 187.5 (mit und ohne Bremse)
? 23, i i i i G
= :l 0 ‘ Die Ausrichtung der Achsmutter ist unbestimmt (2) (54.5) 133 . 32 4 M4 Ticfe 8
} 3
ol = S EilmLE IR e
N N
2 L{ (Gl =
12 (Schlisselweite) M f Masseanschluss- 35.5 (Abgewinkelter Motor links o
1 [ tsclissebete) Gewinlde }:\AB, 'fl'iefe4 16.5 (Abgewinkelter Motor rechts -
Referenzflache ) Langloch Tiefe 4
25 - f E-M4 Bohrun
(Abmessungs- 3 (vofn %ml:]ebz gen) (vom Rahmenboden) (Einschraubti efg: 6 H-93.4, 96.5 Flachsenkung, Tiefe 3.5
bereich B) 20 9.2 P ™~
M 49 T 557 & = 2
% = % f
B ¢ -
. J(Abst. @3 Bohr. zu Langl.)
*Nicht verwendbar (Abst. @3 Bohr. zu g3 Bohr,) 50 (25 bei Hub 60 mm)
50 F Gx100P 12!
C Dx100P (50 bei Hub 60 mm) 20
14 B 16
T T T T T T T T T T T T TS T ST ST ST ST ST T ST S ooomosoooe cJo
i HRCP6S-RRA4R i
I I
I I
| 9 w
! == @ g co i ‘
! = ! 64
) i thity |
i - g ‘MEEHHBI 2{ ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
I HME : T ! * Die Abbildung zeigt den links
1 X ! montierten Motortyp (ML).
I
1 Kabelaustrittsrichtung (Option) |
I | Sicherstellung * Die Abbildung zei i | - R
A - g zeigt den links | * Die beiden Bohrlécher (H) auf d
! von min. 100 207.3 (mit und ohne Bremse) : I ie beiden Bohrldcher (H) auf der
| montierten Motortyp (ML). ! Oberflache der Rahmendecke an der
i 13 32 4M4 Tiefe 8 ! Stangenseite konnen nicht genutzt werden.
! 165 o  ete ! In der Tabelle sind diese unverwendbaren
! , _ fommomon s Bohrlécher (H) nicht enthalten.
1 © © !
I I
I 1
! .
1 Masseanschluss-Gewinde M3, Tiefe 4 \ 26 (fir links und rechts montierten Motortyp) & i . Abmessungen und GeWICht pI'O HUb
I I Hub 60 | 110 | 160 | 210 | 260 | 310 | 360 | 410
77777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777 L 195 | 245 | 295 | 345 | 395 | 445 | 495 | 545
A 164 | 214 | 264 | 314 | 364 | 414 | 464 | 514
B 134 | 184 | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
. . . C 50 | 50 [ 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50
H Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRA4R bei Radiallast D 0 [ 1 [ 1] 22 [3]3]4
E 6 6 6 8 8 10 10 12
30 Hub (mm) F 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100 | 50 | 100
25 ) — Home G 00 1 1] 2 2373
- 60 H 6 | 6 | 8 | 8 [ 10] 10 12|12
- / — 110 J 35 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385
E 2.0 vV — 160 K 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400
= / — 210 Zuldss stat. Radiallast am Fif kopf(N)| 63.4 | 50.7 | 42.1 | 36 | 31.3 | 27.6 | 24.6 | 22.2
g 15 // - —_— 260 Zu|§5§.dyn.RadiaIIast\ Offset 0 mm 29 (23 |18 (15|13 11|10 ] 08
g N A~ — 310 am Fbrungskopf (k) Offset 100mm | 1.8 | 1.6 | 1.4 | 1.2 | 1.0 | 0.9 [ 08 | 0.7
@10 /4 /// |~ — 360 Zulss.stat. Lastmoment am Filhrungsk. (N\m)| 6.4 | 5.1 | 43 | 3.7 | 3.2 | 29 | 26 | 2.3
1 — L | — 410 Zuldss.dyn. Lastmoment am Fiihrungsk.(Nem)| 1.7 | 1.5 | 1.3 | 1.1 | 1.0 | 09 | 0.7 | 0.7
0.5 — Repe  OhneBremse| 14 [ 1.5 116 [ 1.8 [ 19 [ 20 [ 21 [ 23
i L | | | | | | ‘ J Gewicht MitBremse | 1.4 | 16 | 1.7 | 1.8 | 19 | 2.1 | 22 | 23
0005710 15 20 25 30 35 40 45 50 k9 repes OhneBremse| 1.5 | 1.6 | 1.8 | 19 | 20 | 21 | 23 | 24
Radiallast (N) MitBremse | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 21 | 22 | 23 | 24

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung AnSIC | geyg, pchen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEie
Y ° - 512
PCON-CB/CGB 1 «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlc@ EtEftlher“":‘/-lP Spezifikation)
DC24v % i % ﬁ v'.' : eri'e
— Dieser Typ ist nur an ein Co ‘et .ﬁ?ﬁ SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlilgnschlussféihi por 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.

RCP6(S)-RRA4R 7 O



RC P6 RoboCylinder

Batterie- | Gekupp. | =] | | A<hsbete | 24,
- los=}Motor- Niceitmoior- i 58" | schritr-
Absolut § einheit § ‘g2 form mm motor

* Achsbreite ohne
- Breite des seitlich
wvoddl [ ]—-RRA6R— WA — 42p —[J- [J - [ ] - [ -[1
i - i f Passende M . Motors
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuenung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 65: 65mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 415:415mm MCON S 3m *Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

4 B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
”: Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
ROHS - " Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-RRA6R Horizontal montiert
80

g 70 l Kennlinien gelten fiir
. . Steig.3 | einen Betrieb mit 0.3G.
= 260 ‘
%0
— U 240 \ Steig. 6
— eig.
| An Decke = YN
3 30 i {
* Modellabhdngig kann es 20 | < 19
einige Einschrankungen ‘15 Je1g. 12 .
hinsichtlich der vertikalen, 10 % \ 8 675{e|g:20
seitlichen oder decken- 0 [ [ 1147

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). %CPG(S)-RRAGR Vertikal montiert

‘ . ‘ Kennlinien gelten fiir

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

— 20}—5t€ig. 31 einen Betrieb mit 03G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. o ‘
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein > 15
spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S
»Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). E 1 \ Ste ig, 6
(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Flihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf ,3 \
beachten S. 127 und ff. dargestellten Diagramme. 5 \ N Steigi12
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- ‘\ lg > St=ig 20
Korrelogramm” auf S. 113 zu tberpriifen. 0 \2‘ \T—ﬁ ‘
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. 0 10 é)oesacofewl‘?r(:dsi(gkzgg (Zggmsg)) %00 1000

Modellspeziﬁ kationen (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
|| Steigung und Zuladung (*%) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. [l Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub Steigung| Hochleistungs- 65~365 415
(el (mm) | stufe/Steuerung Horizonta (g Vertkel kg~ (mim) (mm) | stufe/Steuerung|  (50mm-Schritte) (mm)
RCP6(S)-RRA6R-WA-42P-20-0OH@) 20 | Eingeschaltet 6 15 20 | Eingeschaltet 800
RCP6(S)-RRA6R-WA-42P-12-[OH@H®H®@] 12 | Eingeschaltet | 25 4 | 65~415 12 | Eingeschaltet 700
(in 50 mm-
Schri
RCP6(S)-RRA6R-WA-42P-6-[OH@HOH@) 6 | Eingeschaltet | 40 10 chritien) 6 | Eingeschaltet 450
RCP6(S)-RRA6R-WA-42P-3-{OHHBH®I 3 | Eingeschaltet | 60 20 3 | Eingeschaltet 225 220

Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel 0.1
X06 (6 m) ~X10 (10 m) S max. 9.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 25 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (¥) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
Roboterkabel gg; (g m) ~ :?: (?;1) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx/dz: max. 100 mm
oboterkabe R11 51 1mr31) - R15((1 5':,:) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
* Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fithrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100 mm)
N i
Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe 5. 105 Og%\ Fiihrungs- Fiihrungs-
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105 | kopf kopf '
Flansch FL Siehe S. 106 00 oG ]
Adapter Spindelspitze (Flansch) FFA Siehe S. 105 HeE
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Passfedernut) KFA Siehe S. 108
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Scharniergelenk (¥) NJ Siehe S. 110
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 | (*) Die schwenkbare FuBhalterung (QR) und das Scharniergelenk (NJ)
Schwenkbare FuBhalterung (*) QR SieheS. 111 werden als Set verkauft. Die Montage hat kundenseitig zu erfolgen.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile
nicht berihrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

Hub 41.5 L
7 «é» 3 (3 2 A 275
9 SE. Home/|[\WLE. iarni
% 20 (effektives Gewindeteil) || Schmiemippel _32.5
M10x1.25 M10x1.25 © | ®
= 1%
~ © ©
= AN
Of o=
3l s % 2212
BE 75 (schlisseh
]
Bohrlécher HE] Sicherstellung
o 4-M6 Tiefe 12, von min. 100 193.1 (mit und ohne Bremse)
‘Coq 25 gleichverteilt um 90° 45
g 4 g/ Die Ausrichtung der Achsmutter ist unbestimmt (*2) (64.1) -+ 129 4-M6 Tiefe 12
NN 0 ( l —‘ F—kg @‘,
. = T / of @
=5 -
: G
14 (Schliisselweite) Masseanschluss- 485 (Abgewinkelter Motor links) 2
Gewinde M3, Tiefe 4 /175 (Abgewinkelter Motor rechts) =
Referenzflache (Ab- M-g4 H7 Tiefe 5.5 P N-Langloch Tiefe 5.5 H-4.5, 8 Flachsenkun E-M5 Bohrung
messungsbereich B) (vom Rahmenboden) \ (vom Rahmenboden) Tieqf}: 4,'5q)(von der R[]cksgi'te) (Einschraubtiefe: 10)
\
"l %\ + ¢ ¥ 4 —a
Vz 0|
u_qéuu NZ Nl
< % 4 3 &
Gx100P 30
J(Abst. ¢4 Bohr. zu Langl)
K (Abst. ¢4 Bohr. zu ¢4 Bohr)
B . Dx100P
BRCP6S-RRA6R
+
[

14.6

Kabelaustrittsrichtung (Option)

—

I
|
|
I
I
I
I
|
I
I
I
I
|
|
|
| * Die Abbildung zeigt den links
! 15.8 montierten Motortyp (ML).
! Sicherstellung Kabelaustrittsrichtung (Option)
I von min. 100 250.3 (mit und ohne Bremse) * Die Abbildung zeigt den links
! montierten Motortyp (ML).
! (82.1) 168.2 4-M6 Tiefe 12
I
| 212 45 ) s
I I
| 77/— [ & @ !
| |
} @) |z | H Abmessungen und Gewicht pro Hub
1 ?\ L @ . Hub 65 | 115 | 165 | 215 | 265 | 315 | 365 | 415
! ! T C ! L 229.5/279.5|329.5/379.5/429.5|479.5|529.5/579.5
1 Teaching-Anschluss Status-LED | | Masseanschluss-Gewinde fa 485 (Abgewinketter Motorlinks) 3 1 A 202 | 252 | 302 | 352 | 402 | 452 | 502 | 552
! M3, Tiefe 4 17.5 (Abgewinkelter Motor rechts) = B 172 | 222 | 272 | 322 | 372 | 422 | 472 | 522
’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’ D 1 1 2 2 3 3 4
M Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRAGR bei Radiallast g : ? g g g ‘30 ‘f ‘42
25 H 4 | 4 6 | 6 | 8| 8 1010
Hub (mm) J 0 85 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385
20 // —— Home K 0 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300 | 300 | 400
. 65 M 2 3 3 3 3 3 3 3
€ / // e — 115 N 0 | 1 1 1 1 1 1 1
Es /7 /’ > — 165 Zuldss. stat. Radiallast am Fihrungskopf (N)| 144 | 117 | 99 |85.4 | 75 | 66.7 | 59.9 | 54.3
2 /// " — 215 Zuliss.dyn. Radiallast|  OffsetOmm | 5.9 | 4.7 | 3.9 | 33 [ 2.8 | 25 | 22 [ 2.0
310 V. P — 265 amFihrungskopfkg)  Offset 100mm | 4.0 | 35 | 3.0 | 27 [ 24 | 21 | 19 | 1.7
£ / ~ // - 315 Zuldss. stat. Lastmoment am Filhrungsk.(Nm)| 14.5 | 11.8 | 10.0 | 87 | 7.6 | 6.8 | 6.2 | 5.6
/4/ L1 | — 365 Zulass. dyn. Lastmoment am Fihrungsk.(\em)| 3.8 | 3.3 | 2.9 [ 26 | 23 | 20 | 1.8 [ 1.6
0.5 — — 415 OhneBremse| 2.4 | 26 | 29 | 3.1 | 33 | 35 | 3.8 | 40
" -

— Genicht. PO | MitBremse | 2.5 | 27 | 29 | 32 | 34 | 36 38 | 41
00—/ T I I I | (kg) Ohne Bremse| 26 | 2.8 | 30 | 32 | 34 | 37 | 39 | 41
“o 10 20 30 40 50 60 70 80 RCP6S | “MitBremse | 26 | 28 | 3.1 | 33 | 3.5 | 37 40 | 42

Radiallast (N)

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ARSICAE steuerb. Achsen|  spannung | Position |Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten SEEIETZE

. . 512
PCON-CB/CGB E 1 o .tion 0 .ﬁon - DeviceNet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlg Ether€AT. ™ Spezifikation)
DC24V % i % ﬁ F “ Ether\'et/IP
— . . . oot glnile Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et

MCON-C/CG 4 N i 256 Prospekt oder

9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der .

Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG-

MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fiir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maglich.

RCP6(S)-RRA6R 7 2



RC P6 RoboCylinder

Batterie- | Gekupp. | =] | | Ahsbete | 24,
- los<}Motor- Niceitmoior- N 20" | schritr-
Absolut § einheit § ‘g2 form mm motor

* Achsbreite ohne
wwoid [ ]-RRA7R- WA - 56P [ J-[] - [] - [ -] =
lind], RRA7R— WA — 56P s
i i f Passende M . otors

tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuenung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- 56P: Schritt- 24:24mm 70: 70mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 520:520mm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 560 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel
3 I Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
4 Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
C € RoHS & Anschluss: PCON, MCON, MSEL
' RCP6(S)-RRA7R Horizontal montiert
100
= 90 ‘ Kennlinie fiir Steigung
= Stei | 8 gilt bei Betrieb mit
— 380 —‘ teig. 4 0,1 G, andere Kennlinien <
= 2170 — 1 bei Betrieb mit 0,3 G. é
260 | [Steig.8 3
— 5 50—t \ £
——LL| pn Decke 240 | - !
2 | Stéig. 16 S
30 &
* Modellabhangig kann es ‘ \ i ©
einige Einschrankungen 20 N Slelg.’z“i S]
hinsichtlich der vertikalen, 10 ‘ T\ (| &
seitlichen oder decken- 0 s 2 {\1\ 3 %
montierten Einbaulage 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 2
geben. Fur weitere L N g
Informationen dazu Geschwindigkeit (mm/s) =
kontaktieren Sie IAl. 5
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). RCP6(S)-RRA7R Vertikal montiert £
30 @
Kennlinie fiir Steigung 2
2% _\ 4 gilt bei Betrieb mit 2
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrdgt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. E\ ‘ Steig. 4 g,;i%:tr:?ieegenfﬁnéﬂgnéen =
=3 3G S
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein @20 2
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S 15 Y 5
»Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 2 \\ Steiq. 8 >
(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Flihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf ,3 10 g'x
beachten S. 127 und ff. dargestellten Diagramme. r*\s{eigﬂ 6 )
(4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 5 NN % Stelg.‘"4
Korrelogramm®” auf S. 113 zu tiberprifen. 3 X\ 1] 3 ‘ ‘
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspeziﬁkationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
|| Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fahrung. [l Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- 70~520
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal kg) ) |Vertikel ko)~ (mim) (mm) | stufe/Steuerung (50mm-Schritte)
) ) 860
RCP6(S)-RRA7R-WA-56P-24-0OH@) 24 | Eingeschaltet| 20 3 24 | Eingeschaltet <6405
RCP6(S)-RRA7R-WA-56P-16-{OH@H®H®] | 16 | Eingeschaltet | 50 8 | 70~520 16 | Eingeschaltet 560
(in 50 mm-
y Schritten) . 420
RCP6(S)-RRA7R-WA-56P-8-[OH@HOH@) 8 | Eingeschaltet | 60 18 | oehniten 8 | Eingeschaltet <3505
RCP6(S)-RRA7R-WA-56P-4-[OHHOH@) 4 | Eingeschaltet | 80 28 4 | Eingeschaltet 175
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellénge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 812 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel 0.1
X06 (6 m) ~X10 (10 m) S max. 9.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 230 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (¥) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
Roboterkabel gg; (g m) ~ :?: (?;1) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx/dz: max. 150 mm
oboterkabe R11 51 1mr31) - R15((1 5':,:) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
* Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fithrungskopf
(dx: max. 150 mm) (dz: max. 150mm)
N i
Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe 5. 105 Og%\ Fiihrungs- Fiihrungs-
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105 | kopf kopf '
Flansch FL Siehe S. 106 00 oG ]
Adapter Spindelspitze (Flansch) FFA Siehe S. 105 HeE
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Adapter Spindelspitze (Passfedernut) KFA Siehe S. 108
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Scharniergelenk (¥) NJ Siehe S. 110
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110 | (*) Die schwenkbare FuBhalterung (QR) und das Scharniergelenk (NJ)
Schwenkbare FuBhalterung (*) QR SieheS. 111 werden als Set verkauft. Die Montage hat kundenseitig zu erfolgen.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile
nicht berthrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, diirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.

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

L
22 8 A 325
g Schremippel 31
N
M14x1.5 © & 9
Schubstangen-Endmutter o _ iin
P INEIE] © ©]
s w2E |305] ha —
g 3 BEge ] — ]
So ) Y 2|3 (Schlisssel-
D b/ ) 5|3 weia
Detailansicht Detailansicht Grundrahmen- 32
von P Bohriocher Sicherstellung
. D‘z:;‘;r:hf‘u]": der Achsmutterist unk (2 von min. 100 249.9 (mit und ohne Bremse)
P, M8 Tiefe 16,
a 'CO.qo. 83/ gleichverteilt um 90° (85.2) - 164.7 4-M8Tiefe 16
g \ 1 1
10 lschliselue - N
oo e 2 — - i
)| ) © )| O
4 H © 9 J_J o
© ® K
| 19 (chlisselweite) u’)] Masseanschluss- 31 (Abgewinketer Motorlinks)
Referenzfliche, 26.5 - Gewinde M3, Tiefe 4 "\ 20 (A Motor rechts)
(Abmessungs- 51.5 ) N-Langloch Tiefe6 ~ EM5Bohnung 96,995 Flachsenkung,
bereich B) 68 M-g4 H7 Tiefe 6 vom Rahmenboden) _(Emschraubtefe: 10) Tiefe 5.5 (von der Riickseite)
70 9.3 (vom Rahmenboden) ( ) ~ -

@) 72 LE 5 S
143 — 5 \* J o ¥ o — T
= b —— =
-] & £y B S N —

J (Abst. o4 Bohr. zuLangl)
K (Abst. 04 Bohr. zu o4 Bohr.)

Dx100P 80 30
P 2 Gx100P 5
. IMRCP6S-RRA7R G e
! .
51 (Abgewinkelter Motor links) ! e : 15.2
i (85.2) 2442_31 7 30 Abgeniniel Motor rechts) 4-M8 Tiefe 16 . fa;;:l:;;:gzs:chﬂrlng (Opt}on) .
! 1 g zeigt den links montierten Motortyp (ML).
| — ‘
R N ® |
| o |
= A 1
| Teaching-Anschluss /Status-LED / | Masseanschluss-Gewinde M3 Tiefe 4 |
I I
e ® |
| >/ Kabelaustrittsrichtung (Option) 1
| * Die Abbildung zeigt den links |
3 ® ® o e ______________montierten Motortyp(ML). ________!
‘
| | |
] I .
! ! B Abmessungen und Gewicht pro Hub
i | Hub 70 [ 120 [ 170 [ 220 | 270 | 320 | 370 | 420 | 470 | 520
Lol ! L 279.51329.5379.5/429.5|479.5|529.5579.5|629.5|679.5729.5
| [Sicherstellung L 1 A 247 | 297 | 347 | 397 | 447 | 497 | 547 | 597 | 647 | 697
| Lvonmin. 286.9 (mit und ohne Bremse) ! B 188 | 238 | 288 | 338 | 388 | 438 | 488 | 538 | 588 | 638
—————————————————————————————————————————————————————— D o | 1 | 1 2233|445
M Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRA7R bei Radiallast é ‘1‘ ? g ‘23 g ‘30 ‘40 142 ‘52 154
35 b ) H 4 | 4 6 | 6 | 8 8 1010 12 12
— Home J 0 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285 | 285 | 385 | 385 | 485
30 70 K 0 | 0 [100 200|200 | 300|300 | 400 | 400 | 500
s — 120 M 2 | 2333 [3]3[3]3]3
£~ — 170 N 0 [ 1 [ 1 [ v [ 1 [ 1 [ 1 v ][]
£, — 220 Zuldss, tat. Radiallast am Fihrungskopf (N)| 175 | 147 | 126 | 111 | 98.6 | 88.7 | 80.6 | 73.8 | 68 | 63
2 A — 70 Tulass.dyn Radlst | OffsetOmm | 7.7 | 64 | 54 | 47 | 41 | 3.7 | 33 | 3.0 | 27 | 25
;’.J,Ls / I — 320 amFihrungskopf(kg) Offset 100mm | 5.1 | 46 | 41 | 3.7 | 34 | 31 [ 28 | 26 | 24 | 22
8, ) 1 — — 37 Zufiss, tt amFilungsk (Vm)| 17.6 | 14.7 | 12.7 | 112 | 9.9 | 9.0 | 82 | 7.5 | 694 | 645
: / //:/// — 420 Zulass.dyn. Lastmomentam Fihrungsk.(\Vm)| 5.0 | 4.5 | 4.0 | 36 | 3.3 | 3.0 | 28 | 2.5 | 232|216
05 — 470 RCpe | OhneBremse| 4.6 | 49 | 52 | 55 | 57 | 60 | 63 | 66 | 68 | 7.1
—————— | |—>s2 Gewicht MitBremse | 4.8 | 50 | 53 | 56 | 59 | 61 | 64 | 67 | 70 | 7.2
00 — T (k) OhneBremse| 48 | 50 | 53 | 56 | 59 | 6.1 | 64 | 67 | 7.0 | 7.2
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 RCPOS “MitBremse | 4.9 5.1 | 54 | 57 | 60 62 | 65 | 68 7. | 7.3

Radiallast (N)

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

q . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung AnSIEt | eygi pcten spannung | Position |Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIERESEIE

. 512
PCON-CB/CGB i 1 o .tion 0 .ﬁon - Deviceitet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlg EtherCAT. ™ Spezifikation)
DC24v AAEER" Ethenet/IP
== ] . . .ﬁ%ﬁ! Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et
MCON-C/CG 4 e 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
N ken i héngi .
- Einphasig e aogig von det Siehe MSEL-PC/PG-
MSEL-PC/PG n 4 AC - - ® Fiir ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwéhlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung méglich.

RCP6(S)-RRA7R 7 4



RC P6 RoboCylinder

Batterie- | Gekupp. R
Motgl")- : 85" 24V
L inhei Seitmotor- Schritt-
einheit § gayform | mm motor
* Achsbreite ohne
mwoist [ ] -RRABR- WA — 60P — [ J- [ ] - [ ] - [ -[] -~
izl RRASR— WA — 60P
. Mot
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steuer:'::sge?g/el-\-T o Kabellinge —  Optionen orors
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  60P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P3: PCON- P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 700: 700mm CFB/CGFB S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 6001 (Schrittweite [RCP6S] M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge  jmmer anzugeben.
RODO : Roboterkabel

r M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON, MCON, MSEL

RCP6(S)-RRA8R Horizontal montiert
C € RoHS i
‘ KenrlEiefﬂrSteLgung
—_ iq.-5- 5 gilt bei Betri it
m S 6100 Steig-5 0,?IG,aﬁldereerll<eenr?l-ii:1ien
| S ‘ bei Betrieb mit 0,2 G.
= = 75 ‘
3 60 ig.-1
m - 2 \S €ig-10
—] J 40
An Decke N \\ Steig, 20
* Modellabhangig k 20
cinige Einschrankungen Yoo [N
hinsichtlich der vertikalen, 0
seitlichen oder decken- 0 100 200 300 400 500

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

Geschwindigkeit (mm/s)

ECP6(S)-RRA8R Vertikal montiert
0

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). T Kennlimie fr Steigung
70 —‘St€|g-'54* 5 gilt bei Betrieb mit
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 0,1 G bei Steigung 5 und 0,2 G bei Steigung 10/20. §" 60 \ ggi%’eiﬂzirfnﬁfgglg{en
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein 50
spezifisches Modell hingt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe E I teig.-10
,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 2 >telg.o
(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf =30 \
Bitte S.127 und ff. dargestellten Diagramme. 20
beachten (4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 10 \ Steig 20
Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 \\ =5 y\'io.s
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) ist die Einschaltdauer auf 70 % oder weniger zu begrenzen. 0 100 200 300 400 500
(6) Die Lebensdauer einer Achse hangt bei Vertikal-Betrieb von der Zuladung ab. Geschwindigkeit (mm/s)
Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung  (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fuhrung. IHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)

Modell Steigung Max. Zuladung Hub Steigung| 50 | 100~450 | 500 | 550 & 600 | 650 & 700

(mm) | Horizontal (kg) () | Vertikal (kg) (mm) (mm) | (mm) (mm) (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

RCP6(S)-RRA8R-WA-60P-20-@Ha) 20 30 5 20 | 280 | 400 360 | 320 | 280 | 240 | 220
50~700

RCP6(S)-RRA8R-WA-60P-10-OH@HOH®] = 10 60 40 o pomm ] 10 200 180 | 160 | 140 | 120 | 110

RCP6(S)-RRA8R-WA-60P-5{0H@HOH®] 5 100 70 5 100 9 | 80 | 70 | 60 | 55

Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Adapter Spindelspitze (Innengewinde) NFA Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Scharniergelenk (¥) NJ Siehe S. 110
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110
Schwenkbare FuBhalterung (¥) QR Siehe S. 111

7 5 RCP6(S)-RRA8R

Offset-Abstand am Fiihrungskopf

(dx: max. 150 mm)

;. Radiallast Radiallast <=
am am
Flhrungs- Fiihrungs-
| kopf kopf :

(dz: max. 150 mm)

(*) Die schwenkbare FuBhalterung (QR) und das Scharniergelenk (NJ)
werden als Set verkauft. Die Montage hat kundenseitig zu erfolgen.

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
Standardkabel !SVI((SSTT:) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Aluminiumrohr 240 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 127
boterkabel R04 (4 m) ~ ROS5 (5 m) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx/dz: max. 150 mm
Roboterkabe :g? 1?1m':1)-RR1105(:105nr2) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.

Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

*1 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile
nicht berthrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

*3 Wird die Achse per Fronthalterung oder Flansch montiert, dirfen keine externen Kréfte auf die Achse einwirken.

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

CAD
78

Gewinde M3, Tiefe 4 gg EAhgewinkeIterMotorIinks)

Status-LED Abgewinkelter Motor rechts)

Hub L
4 |4 5 A 49
3 & Home; iM.E. Schmiemniopel 93
135 (effekt. Gewindete) imiernippe
M20x1.5 |
—— [0
! { D)
i ()
5% 20 1 {oel 1
=] 12(schlissel
B8 &
23 Weite)
Detailansicht von P § <
>
2 Die Ausrlghtung ger Achsmutter Sicherstellung
] ist unbestimmt (*2) ; =
._E o7 M Tiore 16 von min. 100 294.5 (mit und ohne Bremse) 4-M8 Tiefe 16
= (84.8) 209.7
© o — f// \¢J
g5 O SIX =8
RGBT (g1 %J
< g o — e T @)
Referenzfliche | Masseanschluss- 59 (Abgewinkelter Motor inks)
(Abme;sun 5- { %— Langloch Tiefe 6.5 ) Gewinde M3, Tiefe 4 28 Motor rechts)
bereichB) 2 83 (vom Rahmenboden) ¢8H7 Tiefe6.5 E-M8 Bohrung
o 85 D19 P (vomR ) Q) (Einschraubtiefe: 12)
2l @) 89.5 T
175.5 ry ry s ;
— T \
N
:‘:] © © ©
J (Abst. 28 Bohr. zu Langl.)
C Dx100P 50
30 17.5
Y
. MRCP6S-RRASR : o
| |
I I
| =) co | f
1 = : A
| i 14.1
| 0 |
! - . ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
! — ¥ | * Die Abbildung zeigt den links
! 15.5 ! montierten Motortyp (ML).
! Kabelaustrittsrichtung (Option) !
I * Die Abbildung zeigt den links !
! Sicherstellung montierten Motortyp (ML). |
| von min. 100 329.5 (mit und ohne Bremse) |
| (84.8) 244.7 4-M8 Tiefe 16 i
! 287.8 :
| | @J !
I I
) Q |
I N I
| . !
1 i A | @ i
I i
! Teaching-Anschluss/ Masseanschluss- 70 v !
I ool 1
| !
I I

B Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-RRASR bei Radiallast I Abmessungen und Gewicht pro Hub

30 Hub 50 | 100 [ 150 | 200 | 250 | 300 | 350 [ 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700
: Hub (mm) L 311.5/361.5/411.5/461.5/511.5/561.5/611.5/661.5/711.5761.5/811.5/861.5/911.5/961.5

25 — Home A 262.5/312.5(362.5/412.5/462.5/512.5/562.5(612.5/662.5712.5(762.5/812.5/862.5/912.5

’ 100 B 215 | 265 | 315 | 365 | 415 | 465 | 515 | 565 | 615 | 665 | 715 | 765 | 815 | 865
£ 20 = 200 C 115 65 | 115 | 65 [ 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65 | 115 | 65
g — 300 D 0 [ 1 1 2 | 2[3[3[4[4]5]15[]61]6]7
215 — 400 E 4 | 6 | 6| 8| 8 [10 101212141416 | 16 | 18
El — 500 J 115 | 165 | 215 | 265 | 315 | 365 | 415 | 465 | 515 | 565 | 615 | 665 | 715 | 765
‘310 ,/ — 600 Zulss.stat. Radlallast am Fiihrungskopf (N) | 222 | 186 | 159 | 139 | 124 | 111 | 101 | 92.1 | 84.7 | 78.4 | 72.8 | 68 | 63.7 | 59.8
@ % 1 B — 700 Zuliss dyn Radialast | OffsetOmm | 9.5 | 7.8 | 66 | 57 | 50 | 45 [ 40 [ 36 [ 33 [ 30 | 28 |26 | 24 | 22
05 S A T amF pflkg) Offset100mm | 7.4 | 63 | 55 [ 49 | 44 | 40 | 36 | 33 [ 3.0 | 28 | 26 | 24 | 22 | 2.1
: /A L | Zuldss.stt. Lastmoment am Filhrungsk. (Nem) | 22.3 | 18.7 | 16.1 | 14.1 | 126 | 113103 | 94 | 87 | 81 | 76 | 71 | 67 | 63
= i 1 ‘ J —— Zulass. dyn. Lastmoment am Fihrungsk.(\em) | 7.2 | 6.2 | 5.4 | 48 | 43 | 39 | 35 [ 32 [ 30 |27 | 25|24 [22]20

0:00 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100110120130140150 Rcpg | OhneBremse| 7.9 [ 183 |88 [ 93 [ 98 11021107 [11.211.7 121126131136 140
Radiallast (N) (Gewicht MitBremse | 8.1 | 86 | 9.1 | 9.6 | 100105 11.0 | 11.5[11.9 [ 12.4 [ 12.9[ 13.4 | 13.8 | 14.3

k9 |pcpes OhneBremse| 8.1 | 8.5 | 90 | 9.5 | 100104109 | 114 11.9 123|128 133]138 | 142

MitBremse | 83 | 88 | 93 | 9.8 [ 102107 [ 11.2 | 11.7 [12.1 | 12.6 | 13.1[ 13.6 | 140 | 14.5

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Steuerungs-Betriebsarten
Position | Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option

Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Max. Anzahl an-
steverb. Achsen

Bezeichnung Ansicht EII)I;gnanFL%Sg Referenzseite

‘ Devicei'et Compoilet Ethen‘'et/IP 512
PCON-CFB/CGFB 1 pcav , ® @ - | CCtink (768 bei Netzwerk-|  Siehe . 132
i Option | *Option i%ﬂ%ﬁgo I :ﬂ%ﬁ* Spezifikation)

RCP6(S)-RRA8R 7 6



RC P6 RoboCylinder

ie- || Gekupp. | || Acksbreite 24,
= : Motor- § Gerade Schritt-
einheit § payform | 'mm otor

sttt [] - WRATOC — WA - 35p —[J- [ - [ - [J - [J
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu er;::;e?g;\ Ty Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 500: 500mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 3500 2.5:2.5mm (SChrlﬁWElte MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel
Radial-Last v B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
R Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-WRA10C Horizontal montiert
45

T
= 50 Steig. 2.5 Kennlinie fiir Steigung
£ 16 gilt bei Betrieb mit
] 3 AN 0,5 G, andere Kennlinien

B3 30 3.5 bei Betrieb mit 0,3 G.
2 1
S5
LJ S Steic
—— S eig.5
Ll n Decke £2 \\
N 15 Steig-10
* Modellabhdngig kann es 10 \‘\ 9 l
einige Einschrdnkungen é 5 ‘\7»5 T,
hinsichtlich der vertikalen, 5 - Steig.-16
seitlichen oder decken- 0 0.5

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WRA10C Vertikal montiert

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

1
Kennlinien gelten fiir
_ 10 einen Betrieb mit 0,3 G.
23
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. g \ Steig! 2.5
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein ° 6 \
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe = 4 \
. +Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). N Steig. 5
Bitte . . ¢ o N = o L X i te 19. >
beachten J | (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zulassige Last siehe die auf 15
S.127 und ff. dargestellten Diagramme. ’ ‘ \1
(4) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft-Stromgrenzwert- 0
Korrelogramm® auf S. 113 zu tberprifen. 0100 200 309 4_00 5_00 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
| Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. HEHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs-  Max. Zuladung|  Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~400 450 500
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal kg () Vertkal k)| (mm) (mm) |stufe/Steuerung (50mm-Schritte) (mm) (mm)
RCP6(S)-WRA10C-WA-35P-16-[@] 16 | Eingeschaltet 4 - 16 | Eingeschaltet 700
RCP6(S)-WRA10C-WA-35P-10-{Q] 10 | Eingeschaltet | 14.5 - | 50~500 10 | Eingeschaltet 525 490
(in 50 mm- 150 290
. Schritt i
RCP6(S)-WRA10C-WA-35P-5{OH@HBH@ 5 | Eingeschaltet | 28 5 chritten) 5  Eingeschaltet| oo <260> 240
RCP6(S)-WRA10C-WA-35P-2.5{ODH@H®H®] 2.5 |Eingeschaltet | 40 | 10 25 |Eingeschaltet| 175 145 120
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standardkabel !SVI((SSm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 225 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129
Roboterkabel :g: :‘6‘ m; = :?(5) g(;“) ) Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf| dx/dz: max. 100 mm
€ R11(1 1mm) ~R15(1 Sr:“) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
*Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100mm)
" .
l_optionen | — , :
- | Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite i am am
Bremse B Siehe 5.105 (o Lo) Fiihrungs- Fiihrungs- \
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105 | i b A
Ll L kopf kopf \
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 00 8 00 ]
Kabelaustrittsrichtung links (¥) CJL Siehe S. 105 B
Kabelaustrittsrichtung unten aB Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links NTBL Siehe S.110 | (¥) Diese Option ist nicht fiir die Modellbaureihe RCP6S-WRA10C mit
T-Nut-Montageschiene rechts NTBR Siehe S. 110 eingebauter Steuerung erhéltlich.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

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

umgebenden Teile nicht berihrt.

M.E.: Mechanischer Endpun!

kt S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind

die Verschraubungen ohne Passloch-Verwendung vorzunehmen.

Sicherstellung

von min. 100
H7 Passloch, Tiefe 4 = @ &S {e] 6] @)
4-M4 Tiefe 6 o 2 e (TR
N S G S | AP (S |
- ® 3 )
[ & 2 @) Q) )
Detailansicht \\Schmiemi el
Fih kopf
Hhrungskop Hub _(43) L 0.3)
Motoreinheit
Passloch am Ende des Flansches 129 (ohne Bremse) S P D T Ty
e > p * Esist moglich, die Motoreinheit
Z\r/:I:ﬁgn?i?"en Referenz Mé " | 4 > A 159 (mit Bremse) um 180° gedeht zu montieren.
- o T T-Nut : M5 7 Breite inheif)
4-M6 Tiefe 12 Home/ |(|M.E. (beidseitig)
/* Kann bei seitlicher Achs-Einbaulage verwendet werden.
‘ ‘ - d i + + : .
43 e = JEm
S iL % i B |
= —
Referenz- e e
fldche B 2|2
(Breite Grundrahmen) :_ E Q (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm) 100+0.02 (nicht fiir Hub 50 mm)
-‘g; Q (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden
40 N002 (nicht fiir Hiibe 50/100/150 mm) 40 2-5H7 Passloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
(nur 1 Loch bei Hub 50 mm)
= )
3 B / ?,707777777,4;%2 f4z, IS |
T TR
] N
P-5H7 Passloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
R-Langloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden) - 100 ~_ Keo5.5Bohrung - 911 Flachsenkung
40 G (H) Abstand Jx100 40 (von der Riickseite) -
7777777777777777777777777777777777777777777777777777777 Detailansicht Rahmenbefestigung
| Sicherstellung ! ar
| HIRCP6S-WRA10C  vonmin.100 |
I I
- i
e |
i Motoreinheit |
- *Esist moglich, die Motoreinheit |
b um 180 ° gedreht zu montieren. !
| 159 (ohne Bremse) 97 (Breite Motoreinheit) ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
i 174 (mit Bremse) QLT 23. 55 i
- f o—3 . == Masse- !
o= m @1 anschluss- H
I : Teaching- 2=\ | Gewinde ! .
i T Status-LED Anschluss ‘ "' 2-M3, Tiefe 6 ‘ B Abmessungen und Gewicht pro Hub
! Verbindungsstecker I Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
o= fiir Stromversorgun ar | RCP6 Ohne Bremse | 355.5|405.5|455.5|505.5|555.5605.5655.5|705.5|755.5805.5
! und E/A-Kabel 25 ! L Mit Bremse |385.5[435.5(485.5[535.5(585.5(635.5685.5/735.5/785.5(835.5
! i@ s CR_ | RCP6S Ohne Bremse | 385.5|435.5485.5|535.5|585.5635.5685.5|735.5|785.5 | 835.5
A ! Mit Bremse |400.5|450.5/500.5/550.5/600.5|650.5/700.5/750.5/800.5|850.5
[l )@Hﬂ s g I A 226.5/276.5/326.5/376.5|426.5/476.5|526.5|576.5/626.5676.5
! 'Kabelausths- | G - - - 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
! richtung (Option) ! H 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 [ 108 | 58 | 108 | 58
ST T T T T T TS TS oSS oo ooosoooooooo ? J 0 1 1 1 1 2 2 3 3 4
. . . K 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14
| Blegungsreferenzwerte RCP6(S)'WRA1 0C bei Radiallast N R - -~ 1100100 100 | 100 | 100 | 100 | 100
5 P 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2
/ Hub (mm) Q - - 158 | 208 | 258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508
Yy 50 R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1
4 =100 Zulass. stat. Radiallast am Fithrungskopf (N)] 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 184 | 169
= — 150 Zuldss. stat. Lastmoment am Fuhrungsk.(\em)] 10 | 10 | 10 | 10 | 10 | 10 | 10 | 10 | 10 | 10
E£3 / == 200 3000 Tuldyn Radillst | OffsetOmm | 98 | 98 | 98 | 95 | 85 [ 76 | 68 | 62 | 57 | 52
= — 250 m amFﬂhrungsk(kgi\ Offset 100mm | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 49
g / = 300 Zul.dyn. Lastmomentam Fihrungsk.(Nm)| 5.0 | 5.0 | 5.0 | 5.0 | 50 | 50 | 50 | 50 | 5.0 | 49
2 2 / = 350 5000 Zuldyn Radiallast | OffsetOmm | 98 | 98 | 91 80 | 71 63 | 57 | 52 | 47 | 43
. 1 — |—aw i cFmagskg) Offset 100mm | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 48 | 44 | 40
L — 450 Zul.dyn.Lastmomentam Fihrunggk.(\em)| 5.0 | 5.0 | 5.0 | 5.0 | 50 | 50 | 5.0 | 48 | 44 | 40
_4/ = 500 Ge RCP6 OhneBremse| 33 | 3.8 | 42 | 47 | 51 | 56 | 60 | 65 | 69 | 74
0 " wicht MitBremse | 3.5 | 40 | 44 | 49 | 53 | 58 | 62 | 67 | 71 | 76
0 50 100 150 200 (kg) | RCP6S OhneBremse| 34 | 39 | 43 | 48 | 52 | 57 | 61 | 66 | 70 | 75
Radiallast (N) 9 MitBremse | 3.6 | 41 | 45 | 49 | 54 | 58 | 63 | 67 | 72 | 76

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung AnSIC | geyg, pchen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEie
Y ° - 512
PCON-CB/CGB «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlc@ EtEftlher“":‘/-lP Spezifikation)
DC24v % i % ﬁ v'.' : eri'e
— Dieser Typ ist nur an ein Co ‘et .ﬁ%ﬁ! SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlilgnschlussféihi por 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . | ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

Batterie- || Gekupp. el 24y
-— los- _§ Motor- | Gerade Schritt-
Absolut || einheit § Bauform mm motor

e, |~ WRA12C— WA —42p —[ |- [ |- [ ] - [ 1] - []
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steu eprf;‘sge?g;\ . Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 500: 500mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ RODO : Roboterkabel

Radial-Last v/ T B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-WRA12C Horizontal montiert
70

‘ . ‘ Kennlinien gelten fir
60 —\St3|9-‘3*k einen Betrieb mit 0,3 G.

e N
o))
_§ 0 \ \Ste 9.6
23 \ .
2 T\ Steig. 12
* Modellabhingig kann es 20 1 ~ T
fodeflabhangi 16 \ ™15
einige Einschrankungen 10 12,5
hinsichtlich der vertikalen, ~ St engO*
seitlichen oder decken- 0 ~~—10.5/

montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie Al

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WRA12C Vertikal montiert

(¥) Fir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

20
18 Kennlinie firr Steigung
16 1\ 6 gilt bei Betrieb mit
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. : 14 \ %;i%:'g?fgergﬁn&gnée.n
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fir ein o 1 A*SLGIC 3
wWe spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe 51
Qs\ / +Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). K] 8 l
Bitte (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Flihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf E 6 I T\ Steig. 6
beachten S.127 und ff. dargestellten Diagramme. 1\
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- ; \ \
Korrelogramm” auf S. 113 zu Gberprifen. Y1 \ols
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (¥*) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

| Steigung und Zuladung (¥) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fahrung. [l Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)

Modell Steigung  Hochleistungs- | Max. Zuladung  Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~400 450 500
(mm) | stufe/Steuerung |Horizontal (4 Vertial kg |~ (mm) (mm) |stufe/Steuerung| (50mm-Schritte) (mm) (mm)
RCP6(S)-WRA12C-WA-42P-20-0] 20 | Eingeschaltet | 7.5 - 20 | Eingeschaltet 800
RCP6(S)-WRA12C-WA-42P-12-[OH@H®H®]| 12 |Eingeschaltet | 30 - | 50~500 12 | Eingeschaltet 560
(in 50 mm-
. Schritten) . 400 375
RCP6(S)-WRA12C-WA-42P-6-@) 6 | Eingeschaltet | 55 75 6 |Eingeschaltet <340> <340>
. < 225 220
RCP6(S)-WRA12C-WA-42P-3-T) 3 Eingeschatiet | 70 175 3 |Eingeschaltet 550, | 00> | 185
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 210 mm, gerollt C10
Standardkabel :Il(?sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 230 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129
Roboterkabel :g: Eg m; = :g: ﬁ(';n) ) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx/dz: max. 100 mm
oboterkabe R11(1 1mm) ~R15(1 5r:1) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
* Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100 mm)
l_optonen | . N :
- | Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe S. 105 Fiihrungs- Fuhrungs-
Kabelaustrittsrichtung oben T Siehe S. 105 kopf kopf : ]j F
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 | i
Kabelaustrittsrichtung links cJL Siehe S. 105 =
Kabelaustrittsrichtung unten (o] Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links NTBL Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene rechts NTBR Siehe S.110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

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

CAD-Zeichnungen sind iber unsere Webseite downloadbar. i 3D' 1 umgebenden ;’eile“r:)ich; beruhdrn M.E. Mechaknischelz Elrkmdpuli\kt Srf.: :uklv-E}:‘ndpunkdt
A n *2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sin
www.eu.robocylmder.de w die Verschraubungen ohne Passloch-Verwendung vorzunehmen.
Sicherstellung
i o] o] 5 5 & von min. 100
15H7 Passloch, Tiefe 5 © ® (T THmD—
i =
@ @ @) @) ® t
Detailansicht Schmiernippel
Fihrungskopf Hub _ (47) L eP 0.3)  Motoreinheit
1185 (ohne Bremse) *Esist moglich, die Motoreinheit
Passloch am Ende des Flansches I glich,
2 Versatz gegen Referenz- HomeT| 5 A 168.5 (mit Bremse) um 180 ° gedreht zu montieren.
rhmen T e ) MLE —P’ I'1E s -(rb':::itsemg) 117 (Breite Motoreinheit)
65 - / Kann bei seitlicher Achs-Einbaulage verwendet werden.
< h h —
ol ] e L] e 2
TR e e Il —_—t—
N ~ g3 = ™|
Releentiche | | (g0) | |~ 8|E Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 100:0.02 (nicht fiir Hub 50 mm) 213, Tief
1 118 P~ 42 R-Langloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) 53 2
120 % 5‘2 Q (nicht fiir Hilbe 50 & 100 mm) /_g— >
(Breite Grundrahmen) a8 it fi i 2-96H7 Passloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden)
= :—% 40 N:0.02 (nicht fiir Hiibe 50/100/150 mm) 40 our T Loch bel Fub 50 mm)
= % & - 3 7 ~ ol m
: / i o
So = -
9 9 6 Detailansicht seitliche T-Nut
o - —ep—-—-—— - —— - —— - —— - — - —== - - — - — -
= / =z Q#
(TR
E > N L U
o
P-6H7 Passloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) 100 K-6.6 Bohrung - 125 Flachsenkung l N
R-Langloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) 40 G (H) Abstand Jx100 40 (von der Riickseite) 2114
I ll_______ } 6.6
! Sicherstellung ! Detailansicht Rahmenbefestigun
' BIRCP6S-WRA12C  vonmin. 100 : o o
I I
b |
I I
' | s CR
i [Rechts]
| Motoreinheit i 8- e
i @ *Esist moglich, die Motoreinheit | B
! — 180° h ieren. !
: um 180 ° gedreht zu montieren. 1
| 117 (Breite Motoreinheit) !
| }ggg E%ﬁpgrzﬁgg)a 55 36] 55 | Kabelaustrittsrichtung (Option)
I 1 I
| = o |
| s |
| g Teachil 4 Masseanschluss: |
- eaching- -
! Status-LED Anschluss Gewinde | :
! Verbindungsstecker 2-M3, Tiefe 6 ' I Abmessungen und Gewicht pro Hub
T fiir Stromversorgun T | Hub 50 [ 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
I I
! ql]: undE/Atabel - 25 ! RCpe |OhneBremse|354.5404.5454.5 5045 554.5 6045 654.5 7045 754.5804.5
! CJL CR | L Mit Bremse |404.5/454.5/504.5|554.5/604.5|654.5|704.5|754.5/804.5854.5
| 5. © Rechts]i RCPes | OhneBremse|374.5(424.5(4745/524.5|574.,5|624.5|674.5|724.5|774.5|824.5
| - ’f == = | Mit Bremse |404.5/454.5/504.5|554.5/604.5|654.5|704.5|754.5/804.5854.5
| - . ! A 236 | 286 | 336 | 386 | 436 | 486 | 536 | 586 | 636 | 686
- Kabelaustrittsrichtung (Option) [Unten ] | G - - | - 1100 100 100 | 100 100 | 100 | 100
H 112 ] 62 | 112 | 62 | 112 | 62 | 112 | 62 | 112 | 62
J 0 1 1 1 1 2 2 3 3 4
. . . K 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14
| Blegungsreferenzwerte RCP6(S)-WRA1 2C bei Radiallast N - - = 17100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
30 P 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2
’ / Hub (mm) Q - - 162 | 212 | 262 | 312 | 362 | 412 | 462 | 512
25 50 R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1
i // =100 Zuldss stat. Radiallast am Filhrungskopf (N)| 294 | 294 | 294 | 294 | 294 | 269 | 241 | 218 | 198 | 181
= 20 = 150 Zulass.stat. Lastmoment am Filhrungsk.(\om) | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20
E - / — 200 Zuld Radelest | OffsetOmm | 147 | 147 | 137 | 121 | 107 | 96 | 87 | 79 | 72 | 65
= 15 = 250 3,000kmamFﬂhmngsk(kg)\OffsethOmm 100 | 100 | 100 | 100 | 99 | 90 | 82 | 75 | 68 | 63
s - / /// — 300 2. din astmomentan Firungsk )| 10.0 | 10.0 [ 10.0 | 10.0 | 9.9 [ 90 | 82 | 7.5 [ 6.8 | 6.3
2 10 — 350 Zul.dyn.Radialest | OffsetOmm | 147 [ 133 [ 115 [ 101 | 90 | 80 | 72 | 65 | 59 | 54
8 =" / _ | | 400 5000km am Fiungsk (kg) Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 92 | 83 | 75 | 68 | 62 | 56 | 51
05 d / — 450 Zul.dyn. Lastmomentam Filhrungsk. (Vm) | 10.0 | 10.0 | 10.0 | 9.2 | 83 | 7.5 | 6.8 | 6.2 | 56 | 5.1
i ,4/ — 500 G RCP6 OhneBremse| 4.7 | 53 | 60 | 66 | 73 | 79 | 85 | 9.2 | 98 | 105
00 I | ‘ wicef-lt MitBremse | 50 | 56 | 63 | 69 | 76 | 82 | 88 | 9.5 | 10.1 | 10.8
-0 50 100 150 200 250 300 (kg | RCP6S OhneBremse| 4.8 | 54 | 6.1 | 67 | 73 | 80 | 86 | 93 | 99 | 105
Radiallast (N) 9 MitBremse | 5.0 | 5.7 | 63 | 69 | 7.6 | 82 | 89 | 95 | 10.1 | 10.8

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

. : Max. Anzahlan- | Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ANSIENt e, cen spannung | Position |Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten REICIENESEIE
° ° icent 512
PCON-CB/CGB 1 *option | *ootion - Devicei'et ___ | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlq EtherCAT. ™ Spezifikation)
DC24v % ﬁ ﬁ ﬁ v'.' “ Etheriet/IP
— ) . . . ity Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et
MCON-C/CG 4 T i 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . . ~
] Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur nahere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwéhlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung méglich.
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RC P6 RoboCylinder

RCP6(S)-WRA14C

mModel. [ | — WRA14C — WA — 56P —
spezifika-
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp —  Motortyp
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt-
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. Ségie

Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert.

Gekupp. 24y
Motor- | Gerade Schritt-
einheit § gayform motor
Passende
— Steigung — Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen

24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen

16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.

8: 8mm 600: 600mm MCON S:3m

4: 4mm (Schrittweite MSEL M: 5m

50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ RODO : Roboterkabel

Radial-Last v

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

oHS

Decke

2

g

E (]

* Modellabhdngig kann es
einige Einschrdnkungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrdgt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb.

(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein
spezifisches Modell hdangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe
+Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung).

(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf
S.127 und ff. dargestellten Diagramme.

(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-
Korrelogramm® auf S. 113 zu tberpriifen.

(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten.

wwe, o

)

Bitte
beachten

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S) WRA14C Horizontal montiert

1

J —Kennlinien fiir Steigung

90 <ic
o—n teig. 4 4/ gelten bei Betrieb mit
° \ 0,1G,andere Kennlinien
<170 \ bei Betrieb mit 0,3 G.
40 \ I
é 50 \ S{eig. 8
% 40 \ ‘\\
N o
ig Steig. 16
e X - Steig. 24
0 2 V7N T

0100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WRA14C Vertikal montiert
30

Kennlinien gelten fiir

(¥) Fir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

) einen Betrieb mit 0,3 G.
2 Steig. 4
o 20
=3
2 15 \\
R 10—\ oteig. 8
5 \
5

00 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

(¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Modellspezifikationen (
H Steigung und Zuladung

(**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fithrung. Ml Hub und max. Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modell Steigung Hochleistungs- Max.ZuIadung Hub Steigung Hochleistungs— 50~550 600
(mm) | stufe/Steuerung |Horzontal kg (4 Vettkelbg) |~ (mm) (mm) |stufe/Steuerung|  (50mm-Schritte) (mm)
RCP6(S)-WRA14C-WA-56P-24-[@] 24 | Eingeschaltet | 25 - 24 | Eingeschaltet 630
RCP6(S)-WRA14C-WA-56P-16-[OH@H®H®| 16 | Eingeschaltet | 50 - | 50~600 16 | Eingeschaltet 560
(in 50 mm-
RCP6(S)-WRA14C-WA-56P-8-{T) 8  Engeschaltet| 65 | 15 | Shiten | | g Eingeschattet 320 2.
RCP6(S)-WRA14C-WA-56P-4-{0) 4 Engeschaltet| 85 | 25 4 | Eingeschaltet <2113%> <11§g>

Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen
Kabellangen

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Allgemeine Spezifikationen

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

(dx: max. 150 mm)

8 1 RCP6(S)-WRA14C

Offset-Abstand am Fihrungskopf

. Radiallast Radiallast <=

Name Code Seite am am
Bremse B Siehe S. 105 i - U _
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105 Fu:?;gs FUT(’:F;QS 1 ]j F
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105 | i
Kabelaustrittsrichtung links cJL Siehe S. 105 =
Kabelaustrittsrichtung unten (o] Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links NTBL Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene rechts NTBR Siehe S.110

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10

Standardkabel :Il(?smm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm

Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 240 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129

vabel R4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf| dx: max. 150 mm / dz: max. 100 mm

Roboterkabe :(1)? E?1mn)1)-RR‘I105(2105n:r)|) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.

Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dz: max. 100mm)




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

umgebenden Teile nicht berihrt.

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind

die Verschraubungen ohne Passloch-Verwendung vorzunehmen.

- I

von min. 100
&) &) & €] ¢
@6H7 Passloch, Tiefe 6
4-M6Ti i 9 =
- iefe 10 |
= IR
N i
L le Q_\ @
Detailansicht - 2 2 & . h |
etailansic ierni
Fihrungskopf Hub (61.5) L Shiniope (0.3)
149 (ohne Bremse) Motoreinheit
Passloch am Ende des Flansches 5 | 5 A 199 (mit Bremse) * Es ist moglich, die Motoreinheit
*ZVersatzgegeDReferenz- M.E. KSi Homez IME. 3 T-Nut: M8 um 180 ° gedreht zu montieren.
hmen: +1 4-M10 Tiefe 15 (beidbseitigl)h . 136.4(BreiteMotoreigge3n
*Kann bei seitlicher Achs-Einbaulage ..
z ‘ ‘ /7 verwendet werden. 9 5.2 5.2
mr—{f 17 1 = : u_'=‘_p I’ Lp e = o
:Eolm i ‘ I = i = Q) ;i
i Ty = ==
¥ gg R
Referencfsche /7 3 g 5 Qnicht fir Hibe 50& 100mm) 100002 (nicht firkubsomm) '
213 Q (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm) —
140 32 NN 2-98H7 Passloch, Tief
(Breite Grundrahmen] g2 45 N:002 (nicht fiir Hiibe 50/100/150 mm) 45 (nur T Loch bei ub 50 mm)
@
S °
= 9
(T
) & D
P-p8H?7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 100
R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 45 G (H) Abstand Jx100 45 r:pﬁohr;g:& -egto1)6.5 Flachsenkung
\von der Ru Ite)
e k
i HRCP6S-WRA14C :
| Sicherstellun | T Detailansicht Rahmenbefestigung
D= von min. 100 L CR_
3 o | LJ |
e | (@] CJR
| oz | (@)
| Kabelaustrittsrichtung (Option) 1
) Motoreinheit ! [@]:]
T * Es ist mdglich, die Motoreinheit um 180 ° gedreht zu montieren. |
i 149 (ohne Bremse) 1364 (Breite MotoreiggeiJ : 777777 Kabelaustrittsrichtung (Option)
! 199 (mit Bremse) 52 152 !
[— I
I I
| [Cm |
| =S ] Teaching M hiuss. !
- - asseanschluss- .
! fatus LED Anschluss ewnde 1 H Abmessungen und Gewicht pro Hub
[ . n |
! yerbindungsstecker 23, Tiefe6__ Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
! y i OhneBremse| 405 | 455 | 505 | 555 | 605 | 655 | 705 | 755 | 805 | 855 | 905 | 955
| und E/A-Kabel RCP6
I | L Mit Bremse | 455 | 505 | 555 | 605 | 655 | 705 | 755 | 805 | 855 | 905 | 955 |1,005
| | RCP6S Ohne Bremse| 405 | 455 | 505 | 555 | 605 | 655 | 705 | 755 | 805 | 855 | 905 | 955
O ! Mit Bremse | 455 | 505 | 555 | 605 | 655 | 705 | 755 | 805 | 855 | 905 | 955 |1,005
! ! A 256 | 306 | 356 | 406 | 456 | 506 | 556 | 606 | 656 | 706 | 756 | 806
777777777777777777777777777777777777777777777777777 G - - - | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
H 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58
J 0 1 1 1 1 2 2 3 3 4 4 5
. . . K 4 6 6 8 8 10 |10 | 12 | 12 | 14 | 14 | 16
IBlegungsreferenzwerteRCP6(S)—WRA14Cbel Radiallast N - - ~ 1100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
25 P 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2
’ Hub (mm) Q - - | 158 | 208 | 258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508 | 558 | 608
50 R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
20 — 100 Zulass. stat. Radiallastam Fuhrungskopf(N) | 454 | 392 | 345 | 307 | 276 | 251 [ 229 [ 210 | 193 | 179 [ 166 | 154
— / = 150 Zulass. stat. Lastmoment am Fihrungsk.(\m) | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30
E1.s / T 200 Zuldyn Radiclast | OffsetOmm | 199 | 170 | 148 | 131 | 117 [ 104 | 94 | 85 | 77 | 70 | 64 | 58
= 7 L - 250 3,000k am Fihnungsk (k) | Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 95 | 87 | 79 | 72 | 66 | 60 | 55
S A / — 300 Zul.dyn.Lastmomentam Fihrungsk.(Nam) | 15.0 | 15.0 [ 15.0 [ 15.0 [ 15.0 [ 143 [13.0 [ 11.8 [ 10.8 | 9.9 | 9.0 | 8.2
210 /. — 350 Zul.dyn Radiallast | OffsetOmm | 167 | 143 | 124 | 109 | 97 | 87 | 78 | 70 | 63 | 57 | 51 | 46
9] /
@ / L = 400 5,000k am Fibrungsk kg)| Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 96 | 87 | 79 | 71 | 65 | 59 | 53 | 48 | 44
0.5 —— 450 Zul.dyn.Lastmomentam Fihrungsk.(Nem) | 15.0 | 15.0 | 15.0 | 14.4 | 13.0 | 11.8 | 10.7 | 9.7 | 88 | 80 | 73 | 6.6
— — 500 Ge | RCP6 OhneBremse| 8.0 | 8.9 | 9.8 | 10.6 | 11.5| 124 | 13.3|14.2| 150|159 | 168 | 17.7
00 : — 550 i MitBremse | 85 | 9.4 [10.2[11.1[12.0 (129|138 146155164 | 173|182
0 100 200 300 400 500 |== 600 (kc) RCP6S OhneBremse| 8.0 | 89 | 9.8 | 10.7 | 11.6 | 124 | 13.3 | 14.2 | 15.1 | 16.0 | 168 | 17.7
Radiallast (N) 9 MitBremse | 85 | 94 | 103 [ 112120129138 147|156 | 164 | 17.3 | 182

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Max. Anzahl von

Referenzseite

Bt Ansicht Max. Anzshlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten
9 steuerb. Adisen|  spannung | Position |Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option
PCON-CB/CGB 1 o | e .| Deviceitet .
Option Option 'D:'r.mt EthercAT
paeEn° Ether\'et/IP
— peasy
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬁ%ﬁ!
MCON-C/CG 4 -~
Netzwerk anschlussfahig. o
Hinweis:
- Die Kompatibilitdt zu bestimmten
. . ) Netzwerken ist abhéngig von der
Einphasig jeweiligen Steuerung.
MSEL-PC/PG | 4 AC - - L] Fiir néhere Informationen siehe
100~230V die entsprechende Referenzseite.

Positionierpunkten

512
(768 bei Netzwerk- Siehe 5. 132
Spezifikation)

Siehe MCON-

256 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.
Siehe MSEL-PC/PG-

30000 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung moglich.

RCP6(S)-WRA14C 8 2



RC P6 RoboCylinder

RCP6(S)-WRA16C

mwoc ]~ WRA16C ~ WA — 60P —[ ]~ [] -~ [ - [ - []
ti':)nen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steue:ta;\sge?g/ek-T i Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  60P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 1 P3: PCON- P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 800: 800mm CFB/CGFB S :3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 6001 (Schrittweite [RCP6S] M:Sm
50mm) SE: SEA-Typ XOO : Spezifizierte Linge

= Achsbreite

Gerade
Bauform

Gekupp.
Motor-
einheit

24y

Schritt-
motor

ROO : Roboterkabel

Radial-Last v

H

) ] N
. Kennlinie fiir Steigung
— 100 Steig. 5 5 gilt bei Betrieb mit
S ) \ 0,1 G, andere Kennlinien
k= =g \ bei Betrieb mit 0,2 G.
= o \
c
=3 60 -
) — B \ Steig. 10
— 3 N
N An Decke N4 \ N 36 .
T \Stelg. 20
* Modellabhdngig kann es 20 24 $ 4
einige Einschrdnkungen ‘ 5

hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 0,1 G bei Steigung 5 und 0,2 G bei Steigung 10/20.

(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein
spezifisches Modell hiangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe
+Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung).

(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Flihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf
S.127 und ff. dargestellten Diagramme.

(4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert-
Korrelogramm* auf S. 113 zu tberprifen.

(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) ist die Einschaltdauer auf 70 % oder weniger zu begrenzen.

(6) Die Lebensdauer einer Achse mit Steigung 5 hangt bei Vertikal-Betrieb von der Zuladung ab.
Siehe S. 114 fir weitere Einzelheiten.

wWe, o

beachten

I Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON
RCP6(S)-WRA16C Horizontal montiert
120

00 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-WRA16C Vertikal montiert
80

‘ Kennlinie fiir Steigung

70 T 5 gilt bei Betrieb mit
560 StEIQ. 5 0,1 G, andere Kennlinien
= bei Betrieb mit 0,2 G.
2 50 \
340 1
©
= 30—k
N Steig. 10

o\

10 113

0 | 0.5

050 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung

(**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. M Hub und max. Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modell Steigung| Max. Zuladung Hub Steigung| 50 | 100 |150~400, 450 | 500 | 550 | 600 | 650 & 700 | 750 | 800

oce (mm) |Horizontal (ko) ()| Vertikal (mm) (mm) | (mr (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)| (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

RCP6(S)-WRA16C-WA-60P-20-[@] 20 30 - 20 | 280 405 450 400 | 340 | 295 | 260 | 225 | 200 | 180
50~800 240 230

RCP6(S)-WRA16C-WA-60P-10{0H@HGH®] 10 60 365 (-Srlsgtr;:; 10 S o0s 195/ 165 | 145125 110 | 100 | 90
130 115

RCP6(S)-WRA16C-WA-60P-5-OHRHOH®@] | 5 100 70 5 <100> 00> 95 | 80| 70 60 | 55| 50 | 45

Erklérung der Ziffern: Hub @l Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabelldngen

Kabeltyp Kabelcode
P(1m)
Standardkabel S(3m)
M (5 m)

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11 (11 m)~ X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

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

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Speziallangen

Roboterkabel

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung links cJL Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung unten (o] Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 106
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links NTBL Siehe S.110
T-Nut-Montageschiene rechts NTBR Siehe S.110

8 3 RCP6(S)-WRA16C

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Beschreibung

Antriebssystem

Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10

Wiederholgenauigkeit

+0.01 mm

Spiel max. 0.1 mm
Schubstange Edelstahlrohr @45 mm
Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad

Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129

Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf|

dx: max. 150 mm / dz: max. 100 mm

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(¥) Genauigkeit des Stangenversatzes i

Offset-Abstand am Fiihrungskop:
(dx: max. 150 mm)

Radiallast Radiallast <=
am am
Fihrungs- Fiihrungs-
kopf kopf 1 1]
i 0

n Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.

f Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dz: max. 100mm)




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind iiber unsere Webseite downloadbar.

Biegung (mm)

www.eu.robocylinder.de

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

umgebenden Teile nicht beriihrt.

M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind
die Verschraubungen ohne Passloch-Verwendung vorzunehmen.

icherstellun
[von min. 700]

& & & & S
8H7 Passloch, Tiefe 8 | e o
|
1
e Q o
Detailansich & &) Q) ) & )
etailansicht P
- \ Schmiernippel
Fiihrungskopf
Hub _(65.5) L 15)  Motoreinheit
Passloch am Ende des Flansches 182 thng Bremie) *Es ist maglich, die Motoreinheit um 180 °
*2 Vlersatz gegen Referenz- 5 5 A mit Bremse gedreht zu montieren.
rahmen: +1° ME/JN\SE. Home/|\MLE. T-Nut: M8
) 13 (beidseitig) 156 (Breite Motoreinheit)
4-M10Tiefe 15 *Kann bei seitlicher Achs-Einbaulage 35
85 verwendet werden. 6] 6
= 5 - : e
< i o i — —
= i I i [l | N D 4
da i el - . = b
123 S E.ﬁ% S Masseanschluss-Gewinde
2;2?::"2' 1 158 8 ﬁ _E Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 100+0.02 (nicht fir Hub 50 mm) W, Tiefe
(BreiteGrLGn?irahmen) § -% Q (nicht fiir Hibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
2SS N<002 (nicht fir Hiibe 50/100/1 2-g8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
3|2 45 1002 (nicht fiir Hiibe 50/100/150 mm) 45 {nur T Loch bet Hub S0 )
@
=
e / < G/?r
— S0, °
9 CEF
& N
P-p8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 100 K-99 Bohrung - 16,5 Flachsenkung
R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) 45 5 (H) Abstand Jx100 45 (von der Riickseite) Detailansicht Rahmenbefestigung
 WRCPESWRATEC scwseirs o or
- Sicherstellun
i von minJOCtbJ 25 i
I = CJL O CJR ! CJR
_ I JiFech] | I Rechs]
| ] |
I I
| o o8 | e
! | Motoreinheit Kabelaustrittsrichtung (Option) i m
I [Unten |
TR * Es ist moglich, die Motoreinheit um 180 ° gedreht zu montieren. !
[ ! Kabelaustrittsrichtung (Option)
| 199 (ohne Bremse) 156 (Breite Motoreinheit) |
! 229 (mit Bremse) 1
[— I
[ Teaching- |
[ ~ I Anschluss !
I | -
= S LED i G
| = tatus| Verbindungsstecker fiir Wina
i 5 Stromversorgung und E/A-Kabel 2-M3, Tiefe 6 i
i
! I# (77’77’77’77’"""’""""""""J
I .
! | B Abmessungen und Gewicht pro Hub
i | Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
[ = | RCP6 OhneBremse| 446 | 496 | 546 | 596 | 646 | 696 | 746 | 796 | 846 | 896 | 946 | 996 |1,046/1,096 1,146|1,196
! = i L MitBremse | 476 | 526 | 576 | 626 | 676 | 726 | 776 | 826 | 876 | 926 | 976 |1,026/1,076(1,126/1,176/1,226
et e g RCP6S OhneBremse| 476 | 526 | 576 | 626 | 676 | 726 | 776 | 826 | 876 | 926 | 976 |1,026/1,076/1,126/1,176/1,226
M Biegungsreferenzwerte MitBremse | 506 | 556 | 606 | 656 | 706 | 756 | 806 | 856 | 906 | 956 |1,006/1,0561,106/1,156|1,2061,256
. . A 277 | 327 | 377 | 427 | 477 | 527 | 577 | 627 | 677 | 727 | 777 | 827 | 877 | 927 | 977 {1,027
RCP6(S)-WRA16C bei Radiallast G - | - | - 1100100 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
40 H 125 | 75 | 125 75 | 125 | 75 | 125 | 75 | 125| 75 | 125 | 75 [ 125 | 75 | 125 | 75
: J 0 1 1 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
35 /' K 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
30 N - - - 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
: / , P 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
25 / / Q - - 175 | 225 | 275 | 325 | 375 | 425 | 475 | 525 | 575 | 625 | 675 | 725 | 775 | 825
20 y/ai R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
’ / / L Zuldss. stat. Radiallast am Fihrungskopf ()| 588 | 588 | 588 | 511 | 451 | 402 | 362 | 329 | 300 | 275 | 254 | 235 | 217 | 202 | 188 | 176
1.5 / / Zulss.stat. Lastmoment am Filhrungsk.(\m) | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40
1.0 e Zuld‘{n.ﬁadiallast\ OffsetOmm | 255 | 220 | 191 | 168 | 149 | 134 | 120 | 109 | 99 | 90 | 81 74 | 67 | 61 55 50
_— 3000k am Fhrungsk kg | Offset 100mm | 133 | 133 | 133 | 133 [ 133 | 122 | 111 [ 101 | 92 | 84 | 77 | 70 | 64 | 58 | 53 | 48
05 1 Zul.dyn.Lastmoment am Fihrungsk. (Nem) | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 18.3 | 16.7 | 15.2 | 13.8 12,6 | 11.5|10.5| 9.6 | 87 | 79 | 7.1
Zuldyn Radiallast| OffsetOmm | 214 | 184 | 160 | 140 | 124 | 111 | 99 | 89 | 80 | 72 65 59 53 | 47 | 42 | 37
0.0 w
0 100 200 300 400 500 600 700 |y amFifvungsk ko) Offset100mm | 133 | 133 | 133 | 124 | 112 | 101 | 91 | 83 | 75 | 68 | 62 | 56 | 50 | 45 | 40 | 36
Radiallast (N) 7, dyn. Lastmoment am Filrungsk. (Nem) | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 18.6 | 16.8 | 15.2 | 13.7 | 124 113|102 | 92 | 84 | 75 | 68 | 6.0 | 53
OhneBremse| 11.5 | 12.6 | 13.7 | 149 | 16.0 | 17.1 | 18.3 | 19.4 | 20.5 | 21.7 | 22.8 | 23.9 | 25.1 | 26.2 | 27.3 | 285
H”bgrg(;“) - igg - ggg w‘fht RCP6  “MitBremse | 12.0 | 13.1 | 14.3 | 154 | 165 | 17.6 | 18.8 | 199 | 21.1 | 22.2 | 23.3 | 245 | 256 | 26.7 | 279 | 29.0
— 200 — 500 — 800 (kg) | RCP6S OhneBremse| 11.6 | 12.7 | 13.9 | 15.0 | 16.2 | 17.3 | 184 | 19.5 | 20.7 | 21.8 | 23.0 | 24.1| 25.2 | 26.3 | 27.5 | 28.6
9 MitBremse | 12.1 | 13.3 | 144 | 15.5 | 16.7 | 17.8 | 189 | 20.1 | 21.2 | 22.3 | 23.5 | 24.6 | 25.8 | 26.9 | 28.0 | 29.1

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

Ansicht Max. Anzeh

Bezeichnung

steuerb. Achsen

lan-

Eingangs-

Steuerungs-Betriebsarten
Position | Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option

Max. Anzahl von .
Referenzseite

PCON-CFB/CGFB 1

spannung

Devicei'et Compoi'et Ethenet/IP

nass

. CCuink
EtherCAT~

Positionierpunkten

512
(768 bei Netzwerk-
Spezifikation)

Siehe S. 132

RCP6(S)-WRA16C 84



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. % Achsbreite

Motor- : 1"(?"9*

einheit
* Achsbreite
o [ - ~wa-p-[J-J- ] - -0 &
Model: WRATOR — WA — 35P — ek
tiert
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu er;::;e?g;\ Ty Kabellinge —  Optionen Rﬂ"g{‘oﬁ €0
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 500: 500mm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm (Schrmweite MSEL M:Sm ,ML” oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

Radial-Last v/

Bl Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-WRA10R Horizontal montiert
45

. X
s 20 Steig. 2.5 Kennlinie fiir Steigung
= 16 gilt bei Betrieb mit
= 635 T 0,5 G, andere Kennlinier|
é30 335 bei Betrieb mit 0,3 G.
2 |
S5
s : ]
— 3 eig.5
== An Decke s \
S
K15 \ <o
* Modellabhéngig kann es 10 . telg. 10
einige Einschrdnkungen 95 ~6:5 [,
hinsichtlich der vertikalen, 5 = Steig. 16|
seitlichen oder decken- 0 0.5

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). 5CP6(S)-WRA1 OR Vertikal montiert

Kennlinien gelten fiir

(¥) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

. 10 einen Betrieb mit 0,3 G.
2y
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. g Steig. 2.5
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein ° 6 |
spezifisches Modell hangt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe = 4 |
Bitte +Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). N \ Steig. 5
beachten J | (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zulassige Last siehe die auf )
S.127 und ff. dargestellten Diagramme. 1‘.5 \1
(4) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im , Schubkraft-Stromgrenzwert- 0
Korrelogramm® auf S. 113 zu tberprifen. 0 100 200 309 4_00 5_00 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen ( (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
| Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fiihrung. HEHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs-  Max. Zuladung|  Hub Steigung| Hochleistungs- | 50~400 450 500
(mm) | stufe/Steuerung Horizontal kg () Vertkal k)| (mm) (mm) |stufe/Steuerung | (50mm-Schritte) (mm) (mm)
RCP6(S)-WRA10R-WA-35P-16-[@] 16 | Eingeschaltet 4 - 16 | Eingeschaltet 700
RCP6(S)-WRA10R-WA-35P-10-[@] 10 | Eingeschaltet | 11.5 - | 50~500 10 | Eingeschaltet 525 490
(in 50 mm- 150 290
. Schri .
RCP6(S)-WRA10R-WA-35P-5-[OH@HBH®@ 5 | Eingeschaltet | 28 5 chritten) 5  Eingeschaltet| oo <260> 240
. . 175
RCP6(S)-WRA10R-WA-35P-2.5{OH@H®H®] 2.5 |Eingeschaltet | 40 | 10 25  Eingeschaltet 100 145 120
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M5 m) Spiel max. 0.1 mm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) 2 -
Speziallingen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 225 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129
Roboterkabel :g: :‘6‘ m; = :?(5) g(;“) ) Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf| dx/dz: max. 100 mm
€ R11(1 1mm) ~R15(1 Sr:“) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
*Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dx: max. 100 mm) (dz: max. 100mm)
" .
l_optionen | — , :
= | Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe S.105 o L) Fuhrungs- Fihrungs- \
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105 @ | kopf kopf : qj b 4
Flansch FL Siehe S. 105 00 & O ]
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109 HE
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S.110
T-Nut-Montageschiene links (*) NTBL Siehe S. 110 | (*) Bei Wahl der Option T-Nut-Montageschiene fiir ein Seitmotor-Modell
T-Nut-Montageschiene rechts (*) NTBR Siehe 5. 110 ist zwischen NTBR bei linksseitig abgewinkeltem Motor und NTBL bei

rechtsseitig abgewinkeltem Motor zu entscheiden.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
. o1 g \ *1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
CAD-Zeichnungen sind ubei:;mseve \IA{ebsCellte dcgvnloadbaL i G?:AE)ID umgebenden Teile nicht beriihrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
Www.eu.ro OCY Inaer.ae v *2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind
die Verschraubungen ohne Passloch-Verwendung vorzunehmen. Schmiernippel
A f
H7 Passloch, Tiefe 4 & 6] 1)) \®) 9 [

4-M4 Tiefe 6

12

Detailansicht
Fiihrungskopf

o

156.5 (mit und ohne Bremse)

Sicherstellung von min. 100

Passloch am Ende des Flansches

*2 Versatz gegen Referenz- (43) L
rahmen: +1° | 4 T-Nut: M5
4-M6 Tiefe 12 ME. (beidseitig) £8 ,
55 2 *Bei seitl. Einbaulage [ 6-M5 Tiefe 10
< der Achse verwendbar. =5
| | | o
@ =" ‘ ]
fen w\ i )
2@5{ “"e\‘éfﬂ&“@ 1 f i ﬁ\ ‘
e} T =
) R Bty Masseanschluss-
N 71 31.3] AR > >
= /1 98 (1) 24 (54.5) Gewinde M3, Tiefe 6
Referenz- 700 [Rahmenbreitel]_49.5 b 5|E o 100+0.02 (nicht fiir Hub 50 mm)
fléache 150. S|E Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) R-Langloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
58 Q (nicht far Hiibe 50 & 100 mm) / 2-g5H7 Passloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden)
218 40 N:+002 (nicht fiir Hiibe 50/100/150 mm) 40 (nur 1 Loch bei Hub 50 mm)
9z “
y
UE]I]]H]H]HB]I[[ /
a @ — 0 o
H /
Kabelaustrittsrichtung (Option) 3 - — o — — - — p— - —— - —— - —— - —¢- -2 :ﬂé - - 5
* Die Abbildung zeigt den links / S Detailansicht Detailansicht
montierten Motortyp (ML). 5 N | seitliche T-Nut  Rahmenbefestigung
P-@5H7 Passloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden) 100 K-95.5 Bohrung - 911 Flachsenkung
R-Langloch, Tiefe 5 (vom Rahmenboden) 40 G (H) Abstand Jx100 40 (von der Riickseite)
T T [ | Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-WRA10R bei Radiallast
i HRCP6S-WRA10R i 5
! | / Hub (mm)
! o] & = : 4 P . | 50
: O o . ~
I I
= 3 7
| |
| ! 2
; @ ® 1 g] 2 //
| | | o5 50 100 150 200
- [scherstl Sl | Radiallast (N)
. . . ! .
i von min. 100| 176.3 (mit und ohne Bremse) ! . Abmessungen und GeWICht pro Hub
| Verbindungsstecker fir rom. A2t ing-Anschluss o ! Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
! yersorgung und E/A-Kabel e 6-M> Tiefe 10 ! L 252.5/302.5|352.5|402.5|452.5(502.5(552.5|602.5652.5|702.5
! il ! A 226.5|276.5/326.5|376.5/426.5/476.5|526.5/576.5|626.5|676.5
; | ( .o | o G - | - | - |100]100 100 | 100 | 100 | 100 | 100
| | H 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58
| [&) |
| . | J 0 1 1 1 1 2 2 3 3 4
! Mgf;':j‘g”fggew‘"%im 425 | 425 ! K 4 6 | 6 | 8| 8 [ 101012 12 14
! el s 8 ! N - | - | - 1100|100 100|100 | 100 | 100 | 100
I * | P 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2
| i Q o o 158 | 208 | 258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508
1 cJo 1 R 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1
! S ﬂ;m” Zulass. stat. Radiallast am Fuhrungskopf (N)| 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 196 | 184 | 169
1 = = A\ o\ ! Zuléss. stat. L m Filhrungsk.(\+m)| 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
| o op (ILIS™ 2 3000 | Lhdnfedelast__Offsetomm | 08 [ 98 | o8 | 05 [ 85 | 76 | 68 [ 62 | 57 | 52
| X AL o | 5 Fihnungsk.kg)| Offset 100mm | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 49
! < ¢ s Kabelaustrittsrichtung (Option) | ™ | 2udynLastmomentam Fikmngsk ()| 5.0 | 5.0 | 5.0 | 5.0 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 49
! *Die Abbildung zeigt den links | soqo | LidnRaddls| OffsetOmm | 98 | 98 91 | 80 | 71 | 63 | 57 | 52 | 47 | 43
! 5 5 | montierten Motortyp (ML). ! m anfiungsk (g Offset 100mm | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 50 | 48 | 44 | 40
| | Zul.dyn. Lastmomentam Fihrungsk.(Nm)) 5.0 | 5.0 | 5.0 | 5.0 | 5.0 | 50 | 50 | 48 | 44 | 40
”””””””””””””””””””””””””””””””” RCP6 w/obrake | 34 | 38 | 43 | 47 | 52 | 56 | 61 65 70 74
Mass w/brake | 35 | 39 | 44 | 48 | 53 | 57 | 61 | 66 | 70 | 75
(kg) RCP6S w/obrake | 35 | 40 | 44 | 49 | 53 | 58 | 62 | 66 | 71 | 75
w/brake | 3.6 | 40 | 45 | 49 | 54 | 58 | 63 | 6.7 | 72 | 76
Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.
. . Max.Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
hnun = n e Referen:
Bezeichnung ANSICNt | g, pan spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten SISISRESSIE
° PY . 512 )
PCON-CB/CGB 1 - - - Deviceitet __ | (768 bei Netzwerk- Siehe 5. 132
Option Option Ctink EtherCAT. ™ Spezifikation)
DC24V % ﬁ ﬁ ﬁ v'.' ° Ether\et/IP
— . : ' . ity Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et
MCON-C/CG 4 N i My 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . | ~
1 Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.

RCP6(S)-WRA10R 8 6



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. Achsbreite
Motor- 120°
einheit mm
* Achsbreite
mioth  []- WRAT2R— WA — 426 —[J- [J - [ - [J-[J "
spezifika- :
i i I Passende 7 . montierten
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub ~ Steuenung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen  isiors
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- 42P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GréRe 6: 6mm 500: 500mm MCON S E3m *Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm (Schrittweite MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  jmmer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

C € Rois
=i

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -
Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-WRA12R Horizontal montiert
70

‘ . ‘ Kennlinien gelten fiir
60 —\Stelg-‘3** einen Betriebmit 03 G.

Vertikal

CF 1
s B\
— ||L— S Steig. 6
=N An Decke §30 N\ i N
— Ry T\ Steig. 12
* Modellabhéngig kann es \ I
einige Einschrankungen 10 16, 12,5 13.5 N
hinsichtlich der vertikalen, ~L Steig. 20~ |
seitlichen oder decken- 0 ~-10.5

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s)

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). RCP6(S)-WRA12R Vertikal montiert

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

20
8= Kennlinien gelten fiir
_16 \ einen Betrieb mit 0,3 G.
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 2 14 \
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein o n 4_‘Stkei .3
spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S 10
,Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 2 ‘
Bitte (3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Flihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf ,3 6 Y T\ Steig. 6
beachten S.127 und ff. dargestellten Diagramme. I\
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 4 \ “345
Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. 1 AR}
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die 00 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Umgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

Modellspezifikationen (*)
M Steigung und Zuladung

(¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

(**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fihrung. IllHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)

Modell Steigung Hochleistungs-  Max.Zuladung  Hub | |Steigung Hochleistungs-|  50~400 450 500
(mm) | stufe/Steuerung |Horizontel kg ) Vetkallg | (mm) (mm) | stufe/Steuerung| (somm-Schritte)|  (mm) (mm)
RCP6(S)-WRA12R-WA-42P-20{DH@H®H®]| 20 | Eingeschaltet | 7.5 - 20 | Eingeschaltet 800
RCP6(S)-WRA12R-WA-42P-12{DH@H®H®| 12 | Eingeschaltet | 30 - | 50~500 12 | Eingeschaltet 560
(in 50 mm-
RCP6(S)-WRA12R-WA-42P-6{OH@H®H®] | 6 | Eingeschaltet| 55 | 7.5 | Schitten) 6 | Eingeschaltet <‘;%%> <3;£50>
RCP6(S)-WRA12R-WA-42P-3{0H@HGH®@] | 3 | Eingeschaltet | 70 | 17.5 3 Eingeschatet 223 v 185

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Erklérung der Ziffern: Hub @l Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

Roboterkabel

R06 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11 (11 m) ~ R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich co Siehe S. 105
Flansch FL Siehe S. 105
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links (*) NTBL Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene rechts (*) NTBR Siehe S. 110

8 7 RCP6(S)-WRA12R

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Standardkabel S@3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel 01
X06 (6 m) ~ X10 (10m) pie max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 230 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129

Abstand Offset/Uberhang am Fiihrungskopf|

dx/dz: max. 100 mm

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.

Offset-Abstand am Flihrungskopf

(dx: max. 100 mm)

D

rechtsseitig abgewinkeltem Motor zu entscheiden.

. Radiallast Radiallast <=
am am
Fihrungs- Fiihrungs-
kopf kopf [ . F
i 0

Uberhang-Abstand am Fiihrungskopf
(dz: max. 100mm)

(*) Bei Wahl der Option T-Nut-Montageschiene fiir ein Seitmotor-Modell
ist zwischen NTBR bei linksseitig abgewinkeltem Motor und NTBL bei




RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
S *1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. K )] M.E.: Mechanischer Endpunkt  S.E.: Hub-Endpunkt
www.eu.robocylinder.de " GA . *2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind die Verschraubungen ohne
Passloch-Verwendung vorzunehmen.

= 19 Schmiernippel

2

3 P TS,
@5H7 Passloch, Tiefe 5 ®

4-M5 Tiefe 8

15

Detailansicht
Fiihrungskopf

Sicherstellung
von min. 100

Passloch am Ende des Flansches
*2 Versatz gegen Referenz-

19.5

rahmen: +1° (47)
5 5
4-M8 Tiefe 12 Homg; M.E.
e/ NSk 3 6-M6 Tiefe 10
Ng Lt - o = I i d95
AN & ‘ H = St E =] { e @ _ah
,\ =
N < Masseanschluss- 3 515 (515 |
Refenafiche ) P 352 Gewinde M3, Tiefe6 /. |{5.9) “ vi =
1l 186 =1 Q (nicht fir Hiibe 50 & 100 mm) 1002002 (nicht fiir Hub 50 mm)
EIE] Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm)
g 3 40 N:0.02 (nicht fiir Hilbe 50/100/150 mm) 40
3|2 R-Langloch, Tiefe 6 (vom Rahmenbod
2-g6H7 Passloch, Tiefe 6 (vom (nur 1 Loch bei Hub 50 mm)
o rs o f ©
B)\° a0k =
Kabelaustrittsrichtung (Option) ) %‘3 £ qu
* Die Abbildung zeigt den links 2 e T ) T i T
montierten Motortyp (ML). N -
P-6H7 Passloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) - 100 = K966 Bohrung- 0125 Flachsenkung seitliche T-Nut
R-Langloch, Tiefe 6 (vom Rahmenboden) 40 G (H) Abstand Jx100 40 (von'derR\']ckseitég )
M Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-WRA12R bei Radiallast
e k 3.0 / Hub (mm)
. HRCP6S-WRA12R | 55 / 0
I I —]
ey B / =i
i O o i S s / — 250
5" — — 300
1 o - i o ==
D 1 / _— |— 400
i @ B N i “ 0s g / ﬁ r— 450
. et — 500
| l ‘ =1
! ! 004 50 100 150 200 250 300
! ‘ : I Radiallast (N)
! wnmin10 | 273.5 (mit und ohne Bremse) 19.5 Mo Tiefe 10 ! .
b ‘ StatuslED ! Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
= ‘""*W‘ / ‘H 9 ! Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
! + R\ L . ! L 255 | 305 | 355 | 405 | 455 | 505 | 555 | 605 | 655 | 705
w i - > w A 236 | 286 | 336 | 386 | 436 | 486 | 536 | 586 | 636 | 686
| llso\ gkl | 2 | & — | - | - 1100 100 100 100 100 | 100 | 100
i 4 b=
! Masseanschluss-Gewinde M3, Tiefe 6 186 1 b 12162 112 62 | 112 62 | 112 ] 62 | 112| 62
! - ! J 0o | 1 1 1 1 2 [ 2 [ 3 [ 3] 4
! _ ! K 4 6| 6 | 8 8 [10]10]12]12] 14
| | N - - - 1100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
| | P 1 102 22212212
D= = = ! Q - - 1162 212262 | 312 | 362 | 412 | 462 | 512
! o ) ! R 0| 0 | 1 1 1 1 1 1 1 1
! Kabelaustrittsrichtung (Option) Zuls stat Radialstam Filvungskopf (V)| 204 | 294 | 204 | 294 | 204 | 260 | 241 | 218 | 198 | 181
i D'EAPb"dURAQZE'QtdE'\';L""kS | Zulis.tat Lastmomentam Filhrungsk. (\m)| 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20
1 montierten Motortyp (ML). | Zul,d{)n.kadiallast\ OffietOmm | 147 | 147 | 137 | 121 107 | 96 | 87 | 79 | 72 | 65
i = = - | ! 3,000kmam Fivungsk. ko) Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 100 | 99 | 90 | 82 | 75 | 68 | 63
! ! Zul.dyn. Lastmomentam Fihrungsk. (Wm) | 10.0 | 10.0 | 10.0 | 10.0 | 9.9 | 90 | 82 | 75 | 6.8 | 6.3
ffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffff Tuldyn Radallst| OffsetOmm | 147 | 133 | 115 [ 101 | 90 | 80 | 72 | 65 | 59 | 54
5 000km | amFihnngsk kg) Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 92 [ 83 | 75 | 68 | 62 | 56 | 51
Zul.dyn.Lastmomentam Fihrunggk.(\em)| 10.0 | 10.0 | 10.0 | 9.2 | 83 | 7.5 | 6.8 | 6.2 | 56 | 5.1
e | Rcpg |OhneBremse[ 5.1 157 [63 70 [ 76 8289 [ 95102108
wicht MitBremse | 5.1 | 58 | 64 | 70 | 7.7 | 83 | 9.0 | 9.6 | 10.2| 10.9
ko) | o cpgg |OhneBremse| 52 [ 58 | 65 | 7.1 | 7.7 | 84 | 90 | 96 [ 1031109
MitBremse | 53 | 59 | 65 | 72 | 7.8 | 84 | 91 | 9.7 | 104 11.0

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

" : Max. Anzahlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ANSICt | oy Acen spannung | Position |Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten Gt
° ° o 512
PCON-CB/CGB 1 *option | *ootion - Devicei'et | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlg EtherCAT. ™ Spezifikation)
DC24v pEeEn” Ethenet/IP
== . . ] lﬁ%ﬁ! Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et
MCON-C/CG 4 Ny i v 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitét zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhéngig von der . . ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fir nahere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.

RCP6(S)-WRA12R 8 8



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. % Achsbreite

Motor- : 1 m4n9*

einheit
*Achsbreite
WModel- [ | — WRA14R — WA — 56P — |:| 1 - 1 - [ - [ &
ti':,nen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu ePr::sge;lg/eA Typ Kabellinge —  Optionen "M"gt”o“,i"e"
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos- 56P: Schritt- 24:24mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm d P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 600: 600mm MCON S :3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 560 4: 4mm (Schrittweite MSEL M:Sm ML” oder ,MR" ist
50mm) [RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  jmmer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

B Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) -

C € RoHS Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S) -WRA14R Horizontal montiert
m & 90 St‘ %KennhnlenfurStelgung
z — ei 4/8 gelten bei Betrieb mit
— E ’5,80 -\\ q 01(?2n§2reelienenlr||:|er:“ I
=70 \ ur:i Betrieb mit 0,3 G.
2O |
= .§ 50 \Stelg
— n Decke S 4 45 \\3
o N 30
* Modellabhéngig kann es \Sﬁ 19 116
inige Einschrank 20
Elirr‘lls?cehtrilsh(drearnveurrt]i?(:ren, 10 \Etelg 24
seitlichen oder decken- 0 {

montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

0100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s)

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). §0CP6(S)-WRA14R Vertikal mount

Kennlinien gelten fur
einen Betrieb mit 0,3 G.

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem und 0,5 G bei vertikalem Betrieb.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein

. T
2 " [ \Steig. 4

(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

2 \
spezifisches Modell hdngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S 15 \
+Auswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). E
(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Fiihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf ,3 10

beachten S. 127 und ff. dargestellten Diagramme.
(4) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 5
Korrelogramm* auf S. 113 zu tberprifen. 0
(5) Seideg RCPGS-ModeIItyzgné'einghebla:te Stiuerung) mi;Stl"eigSu?g:?/mlfann rélie hei 0 100 200 300 400 500 600 700 800
mgebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. Ur weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s)

‘\Stei .8
I\

Modellspezifikationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
|| Steigung und Zuladung (**) Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer externen Fihrung. IlHub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
e e i ] | || oo oS
RCP6(S)-WRA14R-WA-56P-24{DH@H®H®| 24 | Eingeschaltet | 25 - 24 | Eingeschaltet 630
RCP6(S)-WRA14R-WA-56P-16{DH@H®H®| 16 |Eingeschaltet | 50 - (50~600 16 | Eingeschaltet 560
in 50 mm-
RCP6(S)-WRA14R-WA-56P-8 {0Ha} 8 |Hngeschalet| 65 | 15 || 8 |Eingeschalet 2105
RCP6(S)-WRA14R-WA-56P-4{0HH 4 |Eingeschaltet | 85 25 4 | Eingeschaltet <11§%>
Erklarung der Ziffern: [(D]Hub [2)] Passende Steuerung / E/A-Typ [(3)] Kabellinge [@)]Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel S@3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel 0.1
X06 (6 m) ~X10 (10 m) pie max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 240 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129
Roboterkabel :°4 4m) ~ :05 (5 m) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx: max. 150 mm / dz: max. 100 mm
oboterkabe R('l)? E?1mn)1) - ;105(210;::) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
* Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fithrungskopf
(dx: max. 150 mm) (dz: max. 100mm)
| Optionen | ; ;
. Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe S. 105 i - U -
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105 Ful';(rc;g\fgs FUT(I::fgS 1 | F
Flansch FL Siehe S. 105 ) i
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109 =
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links (*) NTBL Siehe S.110 | (*) Bei Wahl der Option T-Nut-Montageschiene fiir ein Seitmotor-Modell
T-Nut-Montageschiene rechts (*) NTBR Siehe 5.110 ist zwischen NTBR bei linksseitig abgewinkeltem Motor und NTBL bei

rechtsseitig abgewinkeltem Motor zu entscheiden.

8 9 RCP6(S)-WRA14R



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

@6H7 Passloch, Tiefe 6

Referel

71
7

4-M6 Tiefe 10

20

Detailansicht
Fiihrungskopf

Passloch am Ende des Flansches
*2 Versatz gegen Referenz-
rahmen: £1°

4-M10 Tiefe 15

A 6

Sicherstellung

Schmiernippel

nzflache

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Bei einem groRen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind die Verschraubungen ohne
Passloch-Verwendung vorzunehmen.

von min. 100 26.5
Hub  (61.5) L
5 5 T-Nut: M8
(beidseitig)
m Ki Home/|M.E. 3 // *Beiseitl. Einbaulage der Achse verwendbar. 6-M8 Tiefe 12
N I = T T i f =
© i I '} ]
= 2 sl
% oE Masseanschluss-Gewinde M3, Tiefe 6 /| (8.4) N

gé Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm) 1002002 (nicht fiir Hub 50 mm)

I Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mnn)

i N+002

2= 45 (nicht iir Hiibe 50/100/150 mm) 45

o< {n

R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) v R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
y - /
P-@8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden) i 2-8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
& = (nur T Loch bei Hub 50 mm)
%Lug
+— o0~ Ke9Boh lachsenk
K-99 Bohrung - ¢16.5 Flachsenkun
J (H) J Abstand Jx100 45 (vg)n der Rl'.iclgsei(fe) 9

T @ T
[e] @
© o
—B_B )

Sicherstell.

onmin. 100 296.5 (mit

und ohne Bremse)

Status-LED

k8.4) Teaching-Anschluss
Masseanschluss- i Kerfi
Gewinde M3, Tiefe 6 Stromversorgung und E/A-Kabel
& k3 3 3
& k3 3 3

=]/ ]

montierten Motortyp (ML).

(Option)
* Die Abbildung zeigt den links

H Biegungsreferenzwerte RCP6(S)-WRA14R bei Radiallast

25 Hub (mm)
50
20 / - 100
— — 150
Eqs / / — 200
= 7/ — 250
4 —

< A "/ 300
210 / - == 350
a — 400
05 ; 450
— — 500
: — 550
099 100 200 300 400 500 |— 600

Radiallast (N)

Kabelaustrittsrichtung (Option)

* Die Abbildung zeigt den links
montierten Motortyp (ML).

Hl Abmessungen und Gewicht pro Hub

Detailansicht
seitliche T-Nut

Detailansicht
Rahmenbefestigung

Hub 50 | 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300 | 350 [ 400 | 450 | 500 [ 550 | 600

L 282 | 332 (382 | 432[ 482 | 532 | 582 | 632 | 682 | 732 | 782 | 832

A 256 | 306 | 356 | 406 | 456 | 506 | 556 | 606 | 656 | 706 | 756 | 806

G - - - [ 100 [ 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100

H 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58 | 108 | 58

J 0 1 1 1 1 2 [ 213 31 4 45

K 4 1 6 | 6 | 8 | 8101012121414 16

N - - - 100 [ 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100

P 1 1 1 2 2 2 2 21 22712 2

Q - - 1158|208 | 258 | 308 | 358 | 408 | 458 | 508 | 558 | 608

R 0o o 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

Zuldss. stat. Radiallast am Fuhrungskopf (N)| 454 | 392 | 345 [ 307 | 276 | 251 [ 229 [ 210 [ 193 | 179 | 166 | 154
Zulass. stat. Lastmoment am Fihrungsk.(Nem)] 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30
o.dyn Radielest | OffsetOmm | 199 [ 170 | 148 [ 131 [ 117 | 104 | 94 | 85 [ 77 | 70 | 64 | 58
3,000k amFihvungsk.(kg)| Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 95 | 87 [ 79 | 72 | 66 | 60 | 55
Zuldynl Fihmnggk (m)| 15.0 | 15.0 | 15.0 [ 15.0 [ 15.0 | 143 [13.0 | 11.8 108 | 9.9 | 9.0 | 82
Zul.dmn.kadiallast\ OffsetOmm | 167 [ 143 [ 124 [ 109 97 [ 87 [ 78 [ 70 | 63 | 57 | 51 | 46
5,000km|am Fihrungsk. kg)| Offset 100mm | 100 | 100 | 100 | 96 | 87 [ 79 [ 71 | 65 | 59 | 53 | 48 | 44
Zul.dyn.Lastmomentam Fibrungsk.(Vam) | 15.0 | 15.0 [ 15.0 | 14.4 | 13.0 | 11.8 [ 10.7 [ 9.7 | 88 | 80 | 7.3 | 6.6

Ge- RCpg |OhneBremse| 87 196 11051114 122131 [140[149157[166[17.5 184
i MitBremse | 8.9 | 9.7 | 10.6 | 11.5 | 124 [13.2 | 14.1 | 150|159 | 16.7 | 17.6 | 185
(g RCP6S OhneBremse| 8.9 | 9.8 | 10.7 [ 11.5| 124 [13.3 142 [ 150|159 168 | 17.7 | 185
MitBremse | 9.0 | 9.9 [10.8[11.6 | 12.5[134 | 143 152160169 | 17.8 | 187

Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

Max. Anzahl von

Referenzseite

Positionierpunkten

B Ansicht Max. Anzshlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten
o steverb.Achsen|  spannung | Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option
PCON-CB/CGB N .' N .. - Devicei'et .
Option Option 'D:'r.mt EthercAT
paeEn° Ether\'et/IP
— peasy
MCON-C/CG Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬁ?ﬁ!
Netzwerk anschlussfahig. o
Hinweis:
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhdngig von der
Elnpha5|g jeweiligen Steuerung.
MSEL-PC/PG | AC - - ® Fiir nahere Informationen siehe
100~230V die entsprechende Referenzseite.

512
(768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
Spezifikation)

Siehe MCON-

256 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.
Siehe MSEL-PC/PG-

30000 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung moglich.

RCP6(S)-WRA14R 9 O



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. % Achsbreite

Motor- : 1 '“6'9*

einheit
* Achsbreite
Wlodeh [ 1- - - |:| [1- O - [0 - [ &
Model: WRA10R — WA — 60P — e
tiert
tionen Baureihe — Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu ePr::sge;lg/eA Typ Kabellinge —  Optionen nMECoI: o
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  60P: Schritt- 20:20mm 50: 50mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm J P3:PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 800: 800mm CFB/CGFB S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 6001 (Schrittweite [RCP6S] M:Sm ML” oder ,MR" ist
50mm) SE: SEA-Typ XOO : SpezifizierteLange  immer anzugeben.
ROO : Roboterkabel

Radial-Last v/

.
I

M Korrelogramme von Geschwindigk. und Zuladung
Anschluss: PCON

RCP6(S)-WRA16R Horizontal montiert
RoHS R
‘ J ‘ Kennlinie fiir Steigung
— -5- 5 gilt bei Betrieb mit
S AWC \Stelg' > 0.1 G, andere Kennlinien
— g 30 bei Betrieb mit 0,2 G.
= o ‘
S 60 .
- B — 3 58 |\Steig.10
— S \
5 7 || An Decke N 40
\\ Steig. 20
* Modellabhéngig kann es 20 v %
einige Einschrdnkungen 1 ’\\1 0.5
hinsichtlich der vertikalen, L

00 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Geschwindigkeit (mm/s)

seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fur weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

RCP6(S)-WRA16R Vertikal montiert
80

Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). ‘ Kennlinie fir Steigung
70 St(gig 5 5 gilt bei Betrieb mit
(1) Die max. Beschleunigung /Verzogerung betragt 0,1 G bei Steigung 5 und 0,2 G bei Steigung 10/20. g‘ 60 ggi(é’;?girﬁnﬁfgglglén
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber die mégliche Zuladung fiir ein >0
spezifisches Modell héngt von der Beschleunigung und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe S 2
LAuswahlverfahren” auf S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). E al
(3) Der Radial-Zylinder ist mit einer eingebauten Flihrung ausgestattet. Fiir die zuldssige Last siehe die auf 2 30 \\ Steig.10
Bitte S.127 und ff. dargestellten Diagramme. 20 \ t
beachten (4) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im ,Schubkraft-Stromgrenzwert- 10 \ [
Korrelogramm® auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 ) Nas
(5) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) ist die Einschaltdauer auf 70 % oder weniger zu begrenzen. 050 100 150 200 250 300 350 400 450 500
(6) Die Lebensdauer einer Achse mit Steigung 5 héngt bei Vertikal-Betrieb von der Zuladung ab. Geschwindigkeit (mm/s)
Siehe S. 114 fiir weitere Einzelheiten.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung () Die horizontale Zuladung gilt unter Annahme einer extemen Fihrung. [l Hub und max. Geschwindigkeit (Einheit: mm/s)
Modell Steigung  Max. Zuladung Hub Steigung| 50 | 100 |150~400| 450 | 500 | 550 | 600 | 650 & 700 | 750 | 800
(mm) | Horizontal (kg)(+) | Vertikal (mm) (mm) |(mr (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
RCP6(S)-WRA1 6R-WA-60P-20 20 30 - 20 | 280|405 420 400 | 340 | 295 | 260 | 225 | 200 | 180
>0~800 240 230
= A = L (in 50 mm-
RCP6(S)-WRA16R-WA-60P-10-OH@HOH®] 10 60 345 (msomm 10 805 <1g0s 195 | 165 | 145|125 110 | 100 | 90
120 15
RCP6(S)-WRA16R-WA-60P-5{0H@HOH®@ | 5 100 | 63 5 100> <i00s %5 | 80 | 70 | 60 | 55 50 | 45
Erkldrung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellange Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P(1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 16 mm, gerollt C10
Standardkabel :Il(?sm)) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
m "
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Spiel max. 0.1 mm
Speziallangen X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Schubstange Edelstahlrohr 45 mm
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Schubstangen-Rotationsspiel (*) 0 Grad
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulassige Radiallast am Fiihrungskopf | siehe S. 129
Roboterkabel :g: Eg m; = :g: g’(‘)’n) ) Abstand Offset/Uberhang am Filhrungskopf| dx: max. 150 mm / dz: max. 100 mm
Tl ~
oboterkabe R11(1 1mm) ~R15(1 5r:1) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) (*) Genauigkeit des Stangenversatzes in Rotationsrichtung ohne Lastaufname der Stange.
* Siehe S. 144 fiir weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel. Offset-Abstand am Fiihrungskopf Uberhang-Abstand am Fithrungskopf
(dx: max. 150 mm) (dz: max. 100 mm)
l_optionen | . N :
n | Radiallast Radiallast <=
Name Code Seite am am
Bremse B Siehe S. 105 Fiihrungs- Fiihrungs-
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105 kopfg kopfg 1 | F
Flansch FL Siehe S. 105 ) i
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109 =
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
T-Nut-Montageschiene links (*) NTBL Siehe S. 110 | (¥) Bei Wahl der Option T-Nut-Montageschiene fiir ein Seitmotor-Modell
T-Nut-Montageschiene rechts (¥) NTBR SieheS. 110 ist zwischen NTBR bei linksseitig abgewinkeltem Motor und NTBL bei

rechtsseitig abgewinkeltem Motor zu entscheiden.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

(8H7 Passloch, Tiefe 8

Detailansicht Fiihrungskopf \

Passloch am Ende des Flansches

umgebenden Teile nicht beriihrt.

die Verschraubungen ohne Passloch-Verwendung vorzunehmen.

(65.5

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt
*2 Bei einem groBen Uberhang oder wenn eine starke Winkelkorrektur erforderlich ist, sind

Schmiernippel

3
g,

A 49.51
AR O W O [ A
g/
d -
& O & h
=TI
N
.
Sicherstellung I
von min. 100 276.4 (mit und ohne Bremse)
L
T-Nut: M8
(beidseitig)

6-M8 Tiefe16

/| *Beiseitl. Einbaulage der Achse verwendbar.
r— =oe
7

10

123 59.6

@62h7

1 158
160 (Breite Grundrahmen)

258

5 Schubstangen:
AuBendurchmesser

R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)

|
<

Masseanschluss-
Gewinde M3, Tiefe 6

Q (nicht fiar Hilbe 50 & 100 mm)

100+0.02 (nicht fiir Hub 50 mm)

Q (nicht fiir Hiibe 50 & 100 mm

45 N:0.02 (nicht fiir Hlbe 50/100/150 mm)

P-g8H Passloch, Tiefe 9 (vom

45

R-Langloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)
2-¢8H7 Passloch, Tiefe 9 (vom Rahmenboden)

(nur 1 Loch bei Hub 50 mm)

€

&

140

i
|
I
|
|
I
|
|
|
! 19
; : |
: - —
! 100 K-¢9 Bohrung - ¢16.5 Flachsenkung
| 45 G (H) Abstand Jx100 45 (von der Riickseite)
|
I
|
| |
1 ! cJo
! !
| } o
| 11 i a y
| = | 0
| m Status-LED 1 Kabelaustrittsrichtung (Option)
| L[8.4)\  \¥'Teaching-Anschluss ! * Die Abbildung zeigt den links Detailansicht Detailansicht
! Masseanschluss- i i ! N itli a i
| Gewinde M3, Tiefe 6 \Slte}::l:;\r:g?src‘)%i:;ﬁzif?/A-Kabel i montierten Motortyp (ML). seitiche Tt Rahmenbefestigung
I I
! < < < < !
| |
I I
| ) |
3 |
I
I I
i = = = = (Option) |
1 * Die Abbildung zeigt den links |
' montierten Motortyp (ML). 1
M Biegungsreferenzwerte B Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCP6(S)-WRA16R bei Radiallast Hub 50 [ 100 [ 150 [ 200 | 250 [ 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 [ 700 | 750 | 800
L 326.5|376.5/426.5|476.5/526.5/576.5626.5 676.5|726.5/776.5|826.5876.5/926.5976.51,026.5/1,076.5
4.0 A 277 | 327 | 377 | 427 | 477 | 527 | 577 | 627 | 677 | 727 | 777 | 827 | 877 | 927 | 977 |1,027
35 y G = = o 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
= / H 125 75 | 125 | 75 [ 125 | 75 | 125 | 75 | 125 | 75 | 125 | 75 | 125| 75 | 125| 75
£ 3.0 / J 0 1 1 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
o 25 / K 4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20
5 /// N = = = 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100
'E? 20 / / P 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
@ 15 / Q = = 175 | 225 | 275 | 325 | 375 | 425 | 475 | 525 | 575 | 625 | 675 | 725 | 775 | 825
N/ 4 R o T T I I O I I I I I I
1.0 4 Zuldss. stat. Radiallast am Fihrungskopf(N)| 588 | 588 | 588 | 511 | 451 | 402 | 362 | 329 | 300 | 275 | 254 | 235 | 217 | 202 | 188 | 176
/74 — Zuls st Lastmomentam Fihungsk. (V) | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40 | 40
| Zul%ﬂ.kadiallast\ OffsetOmm | 255 | 220 | 191 | 168 | 149 | 134 | 120 | 109 | 99 | 90 | 81 74 | 67 | 61 55 50
00, 100 200 300 400 500 600 700 3,000kmamFumngsk(kg)\Off5§t100mm 133 133 [ 133 [ 133 133 /122 | 111 101 | 92 | 84 | 77 | 70 | 64 | 58 | 53 | 48
Radiallast (N) | |Zuldyn Lastmomentam Filhrungsk.(\em) | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 18.3 | 16.7 | 15.2 | 13.8 | 12.6 | 11.5 | 10.5| 9.6 | 87 | 79 | 7.1
Zul.dyn.Radiallsst| OffsetOmm | 214 | 184 | 160 | 140 | 124 | 111 | 99 | 89 | 80 72 65 59 53 47 | 42 | 37
Hub (mm) — 300 — 600 5000km amFivungst )| Offset 100mm | 133 | 133 | 133 [ 124 [ 112 101 | 91 | 83 | 75 | 68 | 62 | 56 | 50 | 45 | 40 | 36
100 —— 400 = 700 | Zuldyn.Lastmomentam Filvungsk (\em) | 20.0 | 20.0 | 20.0 | 18.6 | 16.8 | 15.2 | 13.7 | 124 | 113 102 | 92 | 84 | 75 | 68 | 60 | 53
— 200 — 500 — 800 e | RCpg |OhneBremse| 13.1 14271537165 [17.6| 187|199 21.0 2221233245256 | 267 | 27.929.0 | 30.1
wicht MitBremse | 13.3 | 144 | 15.6 | 16.7 | 17.9 | 19.0 | 20.1 | 21.3 | 22.4 | 23.5 | 24.7 | 25.8 | 27.0 | 28.1 | 29.3 | 304
(kg = RCP6S OhneBremse | 13.3 | 14.4 | 15.6 | 16.7 | 17.9 | 19.0 | 20.1 | 21.3 | 22.4 | 23.5 | 24.7 | 25.8 | 27.0 | 28.1 | 29.2 | 304
MitBremse | 13.6 | 14.7 | 15.8 | 16.9 | 18.1 | 19.2 | 20.4 | 21.5 | 22.7 | 23.8 | 24.9 | 26.1 | 27.2 | 28.3 | 29.5 | 30.6

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.

Ansicht

Bezeichnung

Max. Anzahl an-
steuerb. Achsen

Eingangs-

Max. Anzahl von

Referenzseite

PCON-CFB/CGFB 1

spannung

Steuerungs-Betriebsarten
Position | Pulstreiber |Programm Netzwerk *Option

Devicei'et Compoi'et Ethen'et/IP

CCoLink

o
EthercAT~ :ﬂ%ﬁ!

(768 bei Netzwerk-

Positionierpunkten

512
Siehe S. 132
Spezifikation)

RCP6(S)-WRAT6R 9 2



RC P6 RoboCylinder

i Gekupp. ! 24 Vv
- | Moton:- Gerade Schritt-
einheit § Bayform motor

st [J-Tasc- WA — 3P —[(J- ] - ] - [ - CJ
spezifika- Baureih 7 Enkod M s Hub assende) Kabells opti
tionen aureihe — yp  — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hu — Steverung/E/ATyp — Kabellinge  — ptionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 25:25mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 240: 240mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 3500 2.5:2.5mm MSEL M:Sm
[RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

RoHS B Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) - Anschluss: PCON, MCON, MSEL

m = RCP6(S)-TA4C Horizontal montiert, Einzel-Fiihrung - RCP6(S)-TA4C Vertikal montiert, Einzel-Fiihrung
= 10 10
E 9 ;er!nliniqui{o 9 ‘ L ‘ Kennlinien fiir Steigung
eigun: ) i Betri
8 ggit?ra bbgi B%t;ieGb 8 4"&5&'9;25 lf.fég ge::tnedr;rgile?\i‘hr:ez
o mit1,0bzw.07G,| © i Betrieb mi
. -_ = é, 1 __| andere Kennl. bei 52 bTI Betrieb mit 03 G
An Decke 2 )| Steig. 2.5/ Steig. 5 | Betriebmit03G| 2 T
= - 35 ~ Steig: 5
* Modellabhéngig kann es © 4 5123'9 10 o4 N
einige Einschréankungen ,3 3 ,3 3 \
hinsichtlich der vertikalen, Ste g. 16 N \\ V25 .
seitlichen oder decken- 2 l a [ 4 1 \\St‘elg:16*
montierten Einbaulage 1 | 1 n |
geben. Fiir weitere 0 { { 0 Steig. 10 {
Informationen dazu 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
kontaktieren Sie IA. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

I}gP6(S)-TA4C Horizontal montiert, Doppel-Fihrung ]RzCPG(S)-TA4C Vertikal montiert, Doppel-Fiihrung

‘ Kennlinie fiir Steigung ‘ }fgnqllirgelfgrSFeEuQQ
: 3 —Gtmin- - { ilt bei Betrieb mit
. 10 Slelg 5 ég%tgsﬁ:gizmgn Am St €g. 25 0,5%, andere Kennlinien

g 8 AN bei Betrieb mit 0,3 G. g 8 bei Betrieb mit 0,3 G.
=y 7 )y ‘ ‘ 7 o ‘
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrdgt 1 G bei horizontalem 3 6 Steig: 2.5 3 6 Steia. 5
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. & 4 X = 4 T\ J-
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber R Steig: 107N N \ K
die mégliche Zuladung fir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung ) \ ) Steig. 10
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf
beachten S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 0 0 0.5
(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm” auf S. 113 zu tiberprifen. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
(4) Hochsteifigkeitsversion mit doppeltem Fiihrungsblock optional erhaltlich. . . . .
(¥) Fiir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Modellspezifikationen (¥) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Ml Steigung und Zuladung B Hub und max. Geschwindigk. (inheit:mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung Hochleistungs- | Einzelfiihrung | Doppelfiihrung
(mm) | stufe/Steuerung |Horizontal (kg) Vertikal kg)|  (mm) (mm) | stufe/Steuerung 25~150 40~190 \ 240
o RCP6(S)-TA4C-WA-35P-16-@H@HBH@] = 16 | Eingeschaltet 3 1 16| Eingeschalet 980 .
£ RCP6(S)-TA4C-WA-35P-10-0HEHG) 10 | Eingeschaltet | 4 25 (_252;1 50 <700>
= n mm-
§ RCP6(S)-TA4C-WA-35P-50HOHGH®] | 5 | Eingeschaltet | 5 5 | scinen) | | 10 Engeshater 785 | 785 | 680
| RCP6(S)-TA4C-WA-35P-2.5 25 | Eingeschaltet 5 10
£| RCP6(S)-TA4C-WA-35P-10- 10 | Eingeschaltet 8 25 40/65/ 5 | Eingeschaltet 390 390 340
‘2| RCP6(S)-TA4C-WA-35P-5{0H@HGH@] | 5 | Eingeschaltet | 10 o210 I s = | 1o
Qo . s o ingeschaltet
& RCP6(S)-TA4C-WA-35P-2.5{OH@H®H®] 25 | Eingeschaltet 10 10 | Schritten) 9
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11(11m)~ X15(15m) Zulissi tatisches Lasti t Einzelfiihrung| Ma: 13 Nem, Mb: 18.6 N-m, Mc: 25.3 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) ulassiges statlsches Lastmoment o oeffiihrung| Ma: 76.8 Nem, Mb: 110 Nem, Mc: 50.5 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulissiges dynam. Lastmoment (¥ Einzelfihrung| Ma: 4.98 Nem, Mb: 7.11 N.m, Mc: 9.68 N-m
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m) ges dynam. Doppelfiihrung| Ma: 23.9 N-m, Mb: 34.1 Nm, Mc: 15.7 N-m
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
::; 8; 2; = :;: 83 z; (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach

Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

P LY

Name Code Seite mi L il jE— =
Bremse B Siehe S. 105 \_H ‘H—H — gj | ‘
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CIR Siehe S.105 Fir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung links L Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalog
Kabelau#nttsnchtung unten__ B S!ehe 5.105 Beztiglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung) DB Siehe S. 105
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

9 3 RCP6(S)-TA4C



RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

Schmiernippel-Position bei voll

*1 Der Tischschlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Tischschlitten

die umgebenden Teile nicht bertihrt.
M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

C-M4 Bohrung
(Einschraubtiefe: max. 6)

Schmiernippel fiir die Fiihrung
(bei Doppel-Fiihrungsblock)

Sicherstellung

i |
I I L
von min. 100
1 ausgefahrenem Tischschlitten i 22 Bx50 Schmiemippel fiir die Fihrung
I L -
| Schmiernippel fiir die Fiihrung i (bei Einzel-Fiihrungsblock)
1 (abtrennbar) | = = — [
! Direkte Auftragung auf die Spindel nlgl St — ,%,,7,7,777777_%%%%:
] = 1 =
I I
| i | oAHTTieeds 5 4H7 Langloch Tiefe 4.5
! e
| _(vom Rahmenboden) 50 (vom Rahmenboden)
7777777777777777777777777777777777 5
124 (ohne Bremse)
4-M4 Bohrung 3 Hub 10 A 31 155 (mit Bremse) |
(Einschraubtiefe: max. 8) Referenzpos. fiir Berechnung der Fiihrungsmomente
44 (Einzel-Fiihrungsblock) Masse-
©4 H7 Tiefe 5 74 (Doppel-Fiihrungsblock) " Er;clmgzs»
ME. \FSW.E. Home | ME ‘ *’l 2-M3, Tiefe 6
o 4 0 = : il
<t <t o wn
A ' i i g -
N u & i Rl |
i 4 ;
Jﬁ 4H7 Langloch Tiefe 5 IME .q]‘
|5 J-95Bohrung, Ell g °
o "[[ia5  g8Fachsenung, 135 105 D 2
%8 Tk 4&0:: (:'risfee inselte) 65 (IIEJinzeI-II:[‘]_hrungsbIock
130 (Doppel-Fil block
40 (vom Rahmenboden) 5 {Doppe £_Hx100
Referenzposition fiir Berech-
nung der Filhrungsmomente 00 00 , & N © 00
e e —— - —
20 00 @ ‘e ol
< G-M4 Bohrung 50 4 H7 Langloch Tiefe 4.5
0 (Einschraubtiefe: max.7.5) 10| |(4g-Langloch) (vom Rahmenboden) Masseanschluss- ot
15 Gewinde M3, Tiefe 5
Ex50 (Abstand M4 Bohrungen) |(F) (auch gegentiberliegend) 2

CJR
e
i Il RCP6S-TA4C 2% |
| Auf Storung durch montierte . |
! Werkstiicke ist achtzugeben. Sicherstellung !
| von min. 100 |
| |
| |
I f;FCQ |
I
| I Teaching-Anschluss | CJB
1 Status-LED |
! 167 (ohne Bremse) 1 ittsri i
3 193 (mit Brlimse) ggjlsiiz;schluss- Ka belaustrit_tsrichtung i Kabelaustrittsrichtung (Option)
| © 2-M3, Tiefe 6 (Option) |
| Sl | R emmmmmmm e
| [ —]
1 .
! P B Abmessungen und Gewicht pro Hub
i ; ﬂU]ﬂ]],\ Einzelfihrung Doppelfiihrung
| 1 , [l 25 50 75 | 100 | 125 | 150 | 40 | 65 90 | 140 | 190 | 240
i " RCP6 OhneBremse| 257 | 282 | 307 | 332 | 357 | 382 | 332 | 357 | 382 | 432 | 482 | 532
! ol L Mit Bremse | 288 | 313 | 338 | 363 | 388 | 413 | 363 | 388 | 413 | 463 | 513 | 563
! )0 | — RCP6S OhneBremse| 300 | 325 | 350 | 375 | 400 | 425 | 375 | 400 | 425 | 475 | 525 | 575
T — e T —-— [T MitBremse | 326 | 351 | 376 | 401 | 426 | 451 | 401 | 426 | 451 | 501 | 551 | 601
PXC) | A 92 | 117 | 142 | 167 | 192 | 217 | 167 | 192 | 217 | 267 | 317 | 367
! B 1 1 2 2 3 3 2 3 3 4 5 6
! C 4 4 6 6 8 8 6 8 8 10 12 14
| D 95.5 1120.5/145.5/170.5/195.5/220.5/170.5|195.5/220.5/270.5/320.5370.5
i E 1 2 | 2] 33|41 3[3[4]5]|6 7
1 F 35.5/10.5|35510.5|355|10.5|10.5 | 355 | 10.5 | 10.5 | 10.5 | 10.5
! G 4 6 6 8 8 10 8 8 10 12 14 16
I H 0 0 0 0 1 1 0 0 0 1 1 2
S J 4 | 4 4 4] 66| 44|46 6|8
RCP6 OhneBremse, 1.2 | 1.3 | 14 | 15 | 16 | 16 | 15 | 16 | 1.7 | 19 | 21 | 2.2
Gewicht MitBremse | 1.4 | 14 | 15|16 | 1.7 | 1.8 | 1.7 | 18 | 19 | 20 | 22 | 24
(ka) RCP6S OhneBremse, 14 | 1.5 | 1.6 | 1.7 | 1.7 | 18 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 21 | 23 | 24
MitBremse| 1.5 | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 20 | 1.9 | 20 | 2.1 | 22 | 24 | 26

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung AnSIC | geyg, pchen spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEie
Y ° - 512
PCON-CB/CGB 1 «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unlc@ EtEftlher“":‘/-lP Spezifikation)
DC24v % i % ﬁ v'.' : eri'e
— Dieser Typ ist nur an ein Co ‘et .ﬁ?ﬁ SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlilgnschlussféihi por 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

R ‘ P 6 o Gekupp. =—m Achsbreite 24\/
s = I A 6 C : Motor- I Gerade | 58 | schritt-
einheit § Bayform | mm otor

o e, ] “TA6C— WA — 42Pp — |:| 1 - 1 -1 -0
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu er:::sge?gleA Typ Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm 25:25mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm 320:320mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm MSEL M:Sm
[RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

_ H Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) - Anschluss: PCON, MCON, MSEL
m = REP6(S)-TA6C Horizontal montiert, Einzel-Fiihrung %24CP6(S)-TA6C Vertikal montiert, Einzel-Fiihrung
= 1
=
— s m

Kennlinie fir Stei- Kennlinien fiir Steigung
i) gung 20 gilt bei 12 - 20/12 gelten bei Betrieb
1 Steig. 3 Steig. 6 l;tetrleb m1|t21 otGOfng S0 Steig. 3 mit05G,andere Kennlinien
o eigung 12 mi o
m I — < No arire Rl be 2 bei Betrieb mit 0,3 G.
——L_Iil an Decke 28 Betrieb mit 0,3 G. 238
3 Steig. 12 =
* Modellabhéngig kann es E 6 E19.. N5 B 6 St(ilg‘ 6
einige Einschrankungen ,3 1 E‘ fn \
hinsichtlich der vertikalen, dteiq. 2 Stelg 2 N>
seitlichen oder decken- teig. |
montierten Einbaulage 1 ‘ 9 ‘ 2 Stelg.20 N [
geben. Fiir weitere 0 1.5 0 | NO.5
Informationen dazu 0 200 400 600 80 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
kontaktieren Sie Al Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
RCP6(S)-TA6C Horizontal montiert, Doppel-Filhrung  RCP6(S)-TA6C Vertikal montiert, Doppel-Fiihrung
25 %
‘_ ‘ Kennlinie fir Steigung Kennlinien gelten fiir
2 Steig. 6 12 gilt bei Betrieb mit 20 einen Betrieb mit 0,3 G.
) \ O,S_G, an_dere Kennlinien —_
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrégt 1 G bei horizontalem = 15 16 bei Bemeb‘m" ?’3 G 515
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 2" Steig. 3 Y4 2 .
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber 3 ~ e ——\Ste|?- 3
die mégliche Zuladung fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung g 10 elq’. 12 f_:ﬂl] \rH
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf N \ T N Steia. 6
Bitte S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 5 5 \N ?5 —teig 17T
beachten (3) Fiir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im - teig.
4Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm* auf S. 113 zu tiberpriifen. 0 0 ‘ ‘ 7\1-5
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die Um- 0100 200 300 400 500 600 700 800 9001000 "0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
(5) Hochsteifigkeitsversion mit doppeltem Fiihrungsblock optional erhaltlich. . . X X
(¥) Frr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Modellspezifikationen (¥) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung l Hub und max. Geschwindigk. (inheit:mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- Max.Zuladfmg Hub Steigung| Hochleistungs- | Einzelfiihrung  Doppelfiihrung
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal (g) Vertikal (kg)|  (mm) (mm) stufe/Steverung| 25~200 |45~220 270 | 320
o| RCP6(S)-TA6C-WA-42P-20{0DHH 20 | Eingeschaltet 5 1 20 | Eingeschattet 1120 )
£ RCP6(S)-TA6C-WA-42P-12{0H@k 12 | Eingeschaltet | 8 3 (iznszzzn?r(n)_ <800>
E’ RCP6(S)-TA6C-WA-42P-6-@) 6 | Eingeschaltet | 10 6 | schrinen) | | 12 Engeschater 800 | 500 | 735 | 575
& | RCP6(S)-TA6C-WA-42P-3{DH®) 3 Eingeschaltet 10 12
£| RCP6(S)-TA6C-WA-42P-120HaH 12 | Eingeschaltet = 15 3 40/70/95/| | © |Eingeschaltet ~ 400 | 400 | 365 | 285
S RCP6(S)-TA6C-WA-42P-6-TH@ 6 | Engeschaet | 20 | 6 129320 ‘
2 RCP6(S)-TAGC-WA-42P-3{0H@HGH®] = 3 | Eingeschaltet | 20 | 12 | Schvimen | | 3 HnOeschallet 2001200 1185 | 140

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabellinge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11(11m)~ X15(15m) Einzelfihrung| Ma: 32.3 N-m, Mb: 46.2 N-m, Mc: 68.3 Ne-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zuldssiges statisches Lastmoment

Doppelfiihrung| Ma: 169 Nem, Mb: 242 Nem, Mc: 137 N-m

RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Einzelfihrung| Ma: 11.6 Nem, Mb: 16.6 N-m, Mc: 24.6 N-m

RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Doppelfilhrung| Ma: 49.5 N-m, Mb: 70.7 N-m, Mc: 40 N-m
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
R11 (11 m)~ R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Zulassiges dynam. Lastmoment (¥)

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

P LY

Name Code Seite mi L il jE— =
Bremse B Siehe S. 105 \_H ‘H—H — gj | ‘
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CIR Siehe S.105 Fur weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
Kabelaustrittsrichtung links L Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalog
Kabelau#nttsnchtung unten__ B S!ehe 5.105 Beztiglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung) DB Siehe S. 105
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

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

Schmiernippel-Position bei voll
ausgefahrenem Tischschlitten

*1 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
umgebenden Teile nicht beriihrt. M.E.: Mechanischer Endpunkt S.E.: Hub-Endpunkt

C-M5 Bohrung Schmiernippel fiir die Fiihrung
(Einschraubtiefe: max. 10)  (bei Doppel-Fiihrungsblock)

57 Bx50 Schmiernippel fur die Fiihrung Sicherstellung

i
I
I
i Schmlerm pel fiir die Filhrung | (bei Einzel-Fiihrungsblock) on min. 100
I (abtrennbar) |
1 Direkte Auftraqung auf die Spindel : g = k3 o /’ = [
| 1]
P 1 §g{ SR O Gel e — - — - —-ililll——
| | B = = =) (
! I
! - | g5H7 Tiefe 55 5 H7 Langloch Tiefe 5.5
1 ! (vom Rehmenboden) 50 (vom Rahmenboden)
Il —
L
112.5 (ohne Bremse)
12 A 30.5_152 (mit Bremse) |
Referenzpos. fiir Berechnung der Fiihrungsmomente
4-M5 Bohrung 58 (Einzel-Fiihrungsbloc} 57
H7 Tiefe 5 | (Einschraubtiefe: max. 10) 98 (Doppel-Fiihrungsblock) 23
\ ME SE. Home | IM.E. 3
[ | = ; T
5 4 3 A
3 {28 I — I ~|
7 [ )| )|
S’\ﬂ ‘/I I . \L‘ %{ < - 3 | TN , QIE ®)
+ ‘E ‘AX 5H7 Langloch Tiefe 5 - (N'B) ANy = ( 5\8
5175 — Anwendungsbereich der T-Nutrinne (auch gegeniiberliegend)| 24.5 Masseanschluss-
40 J-96 Bohrung, Gewinde 2-M3, Tiefe 6
57 ?9 .5 Flachsenkung, 16 D
58 iefe 5 (von der Gegenseite)
5H7 BoLhrun TllefeSS 160 (Doppel-Fiihrungsblock)
BpumuRen  fonamerboder 6 gt 100
¥ >
g I\ONIi = = 28
| m| - - - - -
: e e oI ar
. / 5H7-Langloch, Tiefe 5.5
f  G-M5Tiefe10 4 (vom Rahmenboden)
Detailansicht  Detailansicht 7 25 CJL CR
der T-Nut von X Ex50 (Abstand M5 Bohrungen) (F)
Nicht verfiigh Nicht verfiigb:
Fideing vy
il RCP6S-TA6C i B
I I
| 150.5 (ohne Bremse) |
1 30.5 190 (mit Bremse) w| Teaching-Anschluss |
} I 20 } Kabelaustrittsrichtung (Option)
i CI L |
: 5 |
I
| 2 N 3
‘ = Al t |
i Verbind Ker fiir § Masseanschluss: Kabelaustrittsrichtun |
| _ er iir und E/A-Kabel 40 Gewinde 2-M3, Tiefe 6 9
 (Ansicht R (Option)
Status-LED !
I von oben) \ Sicherstellung_  ________________ .
: \b q von min. 100 !
- 1 .
= | R B 1 B Abmessungen und Gewicht pro Hub
! g ! Hub Einzel-Fiihrung Doppel-Fiihrung
! ! | . 25 | 50 | 75 [ 100 | 125 | 150 | 175 | 200 | 45 | 70 | 95 | 120 | 170 | 220 | 270 | 320
I | RCP6 Ohne Bremse| 270 | 295 | 320 | 345 | 370 | 395 | 420 | 445 | 370 | 395 | 420 | 445 | 495 | 545 | 595 | 645
. 29 1 L Mit Bremse |309.5|334.5/359.5|384.5/409.5/434.5|459.5 484.5|409.5434.5|459.5484.5/534.5584.5 634.5|684.5
|- | RCP6S OhneBremse| 308 | 333 | 358 | 383 | 408 | 433 | 458 | 483 | 408 | 433 | 458 | 483 | 533 | 583 | 633 | 683
! ©Q ! Mit Bremse |347.5|372.5/397.5|422.5|447.5|472.5 497.5522.5|447.5/472.5|497.5|522.5|572.5/622.5672.5|722.5
| | A 115 | 140 | 165 | 190 | 215 | 240 | 265 | 290 | 215 | 240 | 265 | 290 | 340 | 390 | 440 | 490
TTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTs ’ B 11 [ 2213137 a4a]a[3[3[4]a]5([6]7]38
C 4 4 6 6 8 8 10 10 8 8 10 10 12 14 16 18
D 117 | 142 | 167 | 192 | 217 | 242 | 267 | 292 | 217 | 242 | 267 | 292 | 342 | 392 | 442 | 492
E 2 2 3 3 4 4 5 5 4 4 5 5 6 7 8 9
IF 13 |38 | 13 | 38 | 13 | 38 | 13 | 38 | 13 | 38 | 13 | 38 | 38 | 38 | 38 | 38
G 6 6 8 8 10 10 12 12 10 10 12 12 14 16 18 | 20
H 0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 2 2
J 4 4 4 4 6 6 6 6 4 4 4 4 6 6 8 8
RCP6 OhneBremse| 2.1 | 2.2 | 24 | 25| 27 | 29 | 30 | 32 | 29 | 30 |32 33|37 40| 43 | 46
Gewicht MitBremse | 2.3 | 25 | 26 | 28 | 29 | 3.1 | 33 | 34 | 31 | 33 |34 | 36 | 39 | 42 | 45 | 49
(kg) RCP6S OhneBremse| 2.2 | 24 | 25 | 27 | 28 | 3.0 | 32 | 33 | 30| 32 |33 | 35| 38 | 41 | 44 | 48
MitBremse | 2.4 | 26 | 28 | 29 | 31 | 32 | 34 | 36 | 32 | 34 |36 | 37 | 40 | 44 | 47 | 50
Passende Steuerungen
Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Inf ionen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.
. : Max. Anzahlan-| Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnun = : - S Referenzseite
9 ARSICHE steverb. Achsen| spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten
° ° icei 512
PCON-CB/CGB 1 vOption | *Option - Devicei'et .| (768 bei Netzwerk- Siehe . 132
C.::‘I.I!'Ilc3 EtherCAT.~ Spezifikation)
% ﬁ%% '! ® EthenVet/IP
- pe . Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et .ﬁ%ﬁp
MCON-C/CG 4 Netzwerk anschlussfahi 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhdngig von der . _ 2
Einphasig jeweiligen Steuerung, Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fir ndhere Informationen siehe 30000 PrOSPEkt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maoglich.
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RC P6 RoboCylinder

R ‘ P 6 s o Gekupp. =—m Achsbreite 24\/
= I A 7 C : Motor- I Gerade | 70 [ schritt-
einheit § Bayform | mm otor

" o, [ ~TA7C— WA — 56P — |:| 1 - 1 - [C1 - [
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung Hub — Steu er:::sge?gleA Typ Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 25:25mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
*Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 390:390mm MCON S 3m
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm MSEL M:Sm
[RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

M Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) - Anschluss: PCON, MCON, MSEL
m = I;§P6(S)-TA7C Horizontal montiert, Einzel-Fiihrung §SCP6(S)-TA7C Vertikal montiert, Einzel-Fiihrung
]
— s m

Ken(llinie_ far Steigung ‘ Kennlinien fiir Steigung
24 gilt bei Betrieb mit Steig, 4 24/16 gelten bei Betrieb
_ 20 g,g g, fug Stengung I! 6 mit AZU mit 0,3 G, andere Kennlinien
o . ),3 G, andere Kennlinien > bei Betrieb mit 0,1 G.
m P — < | Steig. 4 bei Betrieb mit 0,1 G. =
] =15 old
An Decke S AN S Steig. 8
2 hstelg 16| 31 NP
* Modellabhéngig kann es o 10 T ‘_“10
einige Einschrdnkungen IE’I 8 \Stei(‘. 8\ IE,I \
hinsichtlich der vertikalen, 5 bl [ — N Steig.J 6
seitlichen oder decken- Steig. 24 ° s \( ‘ Steig- 24
montierten Einbaulage 35 3 ‘ \1\ 15
geben. Fir weitere - ‘

Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

00 200 400 600 800 1000 1200 00 200 400 600 800 1000 1200

Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
RCP6(S)-TA7C Horizontal montiert, Doppel-Filhrung  RCP6(S)-TA7C Vertikal montiert, Doppel-Fiihrung
35 35
Kennlinie fir Steigung Kennlinie fiir Steigung
30 16 gilt bei Betrieb mit 30 16 gilt bei Betrieb mit
55 \ 0,3 G, andere Kennlinien S5 03G, an'dere Kennlinien
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem = \A bei Betricb mit 0,1 ? = ﬂ\Stelg. 4 bei Betrieb mit0,1 G
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 220 N T @0 \
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber 3 15 \ \ Steig 16 3 15 A\ || _
die mégliche Zuladung fiir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung % \ I ‘—:" Y Ste g.8
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf N 10 Steig-4 (SIEIg.— 8\\ N10 N
Bitte S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). \ ! 8 s \ Steiql16
beachten (3) Firr Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 5 7 — S - teigi164—
,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm®” auf S. 113 zu tberpriifen. 0 0 ud 4 15
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die Um- 0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
(5) Hochsteifigkeitsversion mit doppeltem Fiihrungsblock optional erhéltlich. . . X X
(¥) Frr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Modellspeziﬁkationen (*) (¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
H Steigung und Zuladung H Hub und max. Geschwindigk. (inneit: mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- | Einzelfilhrung|  Doppelfiihrung
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontalg) Vertikal kg)  (mm) (mm) |stufe/Steuerung 25~300 |40~290] 340 | 390
2 RCP6(S)-TA7C-WA-56P-24{DH@H 24 | Eingeschaltet 10 3 24 | Engeschait| 1080 ]
% RCP6(S)-TA7C-WA-56P-16-0H@H 16 | Eingeschaltet 12 7 (iSZ;Zn?n?_ <860>
5| RCP6(S)-TA7C-WA-56P-8-T) 8 | Eingeschaltet | 15 16 | Schritten) 16 | Eingeschaltet <§%% N <§%% N <g%% g
= RCP6(S)-TA7C-WA-56P-4-DH® 4 | Eingeschaltet 15 20 | 250/300

RCP6(S)-TA7C-WA-56P-16{0DH@H 16 | Eingeschaltet 25 7 40/65/ 8 | Eingeschaltet <§25%> <§§%> <33§5%> 300

. 90~390
RCP6(S)-TA7C-WA-56P-8-0H® 8 | Eingeschaltet | 30 16 !
(in 50 mm 4 |Eingeschaltet| 210 | 210 | 180 | 150

RCP6(S)-TA7C-WA-56P-4-0H@HOH®)] 4 | Eingeschaltet | 30 24 | Schritten)
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Doppelfihr.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung

P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm

M (5 m) Spiel max. 0,Tmm

X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11(11m)~ X15(15m) Zuliissiges statisches Lastmoment Einzelfihrung| Ma: 115 Nem, Mb: 115 Nem, Mc: 229 N-m

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) 9 Doppelfiihrung| Ma: 620 N-m, Mb: 620 N-m, Mc: 458 N-m

RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) Zulissiges dynam. Lastmoment (¥ Einzelfihrung| Ma: 44.7 Nem, Mb: 44.7 N-m, Mc: 89.1 Nem

RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) ges dynam. Doppelfilhrung| Ma: 196 N-m, Mb: 196 N-m, Mc: 145 N-m
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

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

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

| optionen | Ma Mb
C LY
Name Code Seite i I ) — -
Bremse B Siche 5. 105 | | — — u | ‘
Kabelaustrittsrichtung oben aT Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung rechts CJR Siehe S. 105

Fur weitere Einzelheiten bezuglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe

Kabelaustrittsrichtung links L Siehe S. 105 RoboCylinder-Gesamtkatalog

Kabelaustrittsrichtung unten__ B Siehe 5. 105 Beziiglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung) DB Siehe S. 105

Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.

www.eu.robocylinder.de

C-M6 Bohrung
(Einschraubtiefe: max. 11)

i 3|j' n *1 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die
v umgebenden Teile nicht berihrt.

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

Schmiernippel fir die Fiihrung
(bei Doppel-Fiihrungsblock)

I
! Schmiernippel-Position bei voll  Schmiernippel fiir die Filhrung

Schmiernippel fiir die Fiihrung

i
I
i y ’ | 35 Bx50 (bei Einzel-Fiihrungsblock)
fah Tischschlitt
3 ausgefahrenem fischschiltten Spindelabdeckung(abtrennbar)i /
| Direkte Auftragung auf die Spindel | rS s s rS /I a
i / 1 N _Flegt—ep [P [ P B
! I A M A AN *
i i i k3 T T G
I I
| | ?76H7Tiefe6 5o U7 6 H7 Langloch Tiefe 6
! | (vom Rahmenboden) (vom Rahmenboden)
L
190 (mit Bremse) Masseanschluss-
Hub 15 36 _140 (ohne Bremse) Gewinde 2-M3, Tiefe 6
4-M6 Bohrung Referenzpos. fiir Berechnung der Fiihrungsmomente
(Einschraubtiefe: max. 13) 50 72 (Einzel-Fiihrungsblock)
127 (Doppel-Fiihrungsblock) Sicherstellung
g6H7 Tiefe 5 Home ] ME ; von min. 100 :
% g -l @ F
AR === ———— 2 .
~
A e le T/&N I el N
T \_6H7 Langloch Tiefe 5 T ME o0 | i '
hﬁ éoN 3 a gl 68
50 T-Nut (M4) h3 dungshereich der T-Nutrinne (auch berliegend)
69 19 D 27
70 97 Bohrung,
%;H Flachsenkung, .
A N e 6 (von der Gegenseite) 105 (Doppel-Fiihrungsblock)
. der Fihrangsmomente 2 @6H7 Bohrung, Tiefe 6 6, Z1SEEinzeI-F"' bok)  Hx100
2 ; g7 Borung T ]
; oo * oo b L2 3] - 00
2 n) . == —— — . e L
" 7 ey
o T —HEXO© © & @ @@
0| & S o
E M6 Ti 50 6H7-Langloch, Tiefe 6
(69 |w M6 Tiefe12 (96-Langloch) (vom Rahmenboden) or
e A4 Nicht verfiigbar Nicht verfiighar
Detailansicht Detailansicht 25 bei CJL-Option bei CJR-Option
der T-Nut vonX Ex50 (Abstand M6 Bohrungen) (F) o0
T ey \ / CR
i Il RCP6S-TA7C |
! ar ! 8 1)
! 165 (ohne Bremse) 20 ! )
| 36 _ 215 (mit Bremse) ﬁj 68 | CJB
| — e — RN |
I eaching-Anschluss |
L= n L CIR I Kabelaustrittsrichtung
. P ol m / 1 ! (Option)
I Verhint T
! i i ) ﬂ o] Nicht verfiighar CJB gigta\éegﬂgbar i
! o nduikabel  leten el Of-Opfon |
I
1 gﬂﬁ.?zm;h";llaﬁf o6 40 Kabelaustrittsrichtung !
ewinde 2-M3, Tiefe i
1 (Ansicht Sicherstellung (Option) :
! von oben) Status-LED vonmin. 100 . - — o _____________.
I \ |
| 4 b | Hl Abmessungen und Gewicht pro Hub
e = I
A | ! Hub Einzel-Fihrun Doppel-Fiihrung
| = ¢ | & 25 | 50 | 75 100 | 125|150 | 175 | 200 | 250 | 300 | 40 | 65 | 90 | 140 | 190 | 240 | 290 | 340 | 390
| | RCP6 Ohne Bremse| 330 | 355 | 380 | 405 | 430 | 455 | 480 | 505 | 555 | 605 | 455 | 480 | 505 | 555 | 605 | 655 | 705 | 755 | 805
1 00 1 L Mit Bremse | 380 | 405 | 430 | 455 | 480 | 505 | 530 | 555 | 605 | 655 | 505 | 530 | 555 | 605 | 655 | 705 | 755 | 805 | 855
! ! RCP6S Ohne Bremse| 355 | 380 | 405 | 430 | 455 | 480 | 505 | 530 | 580 | 630 | 480 | 505 | 530 | 580 | 630 | 680 | 730 | 780 | 830
I @1 I Mit Bremse | 405 | 430 | 455 | 480 | 505 | 530 | 555 | 580 | 630 | 680 | 530 | 555 | 580 | 630 | 680 | 730 | 780 | 830 | 880
| | A 139 1164 | 189 | 214 | 239 | 264 | 289 | 314 | 364 | 414 | 264 | 289 | 314 | 364 | 414 | 464 | 514 | 564 | 614
L ) B 1 1 2 2 3 3 4 4 5 6 3 4 4 5 6 7 8 9 |10
C 4 4 6 6 8 8 |10 10|12 |14 8 10|10 ] 12|14 |16 |18 | 20 | 22
D 144 | 169 | 194 | 219 | 244 | 269 | 294 | 319 | 369 | 419 | 269 | 294 | 319 | 369 | 419 | 469 | 519 | 569 | 619
E 2 2 3 3 4 4 5 5 6 7 4 5 5 6 7 8 9 [ 10 | 11
F 39 164 |39 | 64 |39 | 64|39 | 64 64 | 64 | 64 39 | 64 | 64 |64 | 64 64| 64 | 64
G 6 6 8 8 |10 /10 |12 |12 14 |16 |10 |12 |12 | 14 | 16 | 18 | 20 | 22 | 24
H 0 0 0 0 1 1 1 1 2 2 0 0 0 1 1 2 2 3 3
J 4 4 4 4 6 6 6 6 8 8 4 4 4 6 6 8 8 |10 10
RCP6 OhneBremse| 39 | 41 | 43 | 45|47 | 50|52 |54 |58 63|53 |56 58|62)|66  71|75|80]84
Gewicht MitBremse | 4.3 | 45 47 | 50 52 |54 |56 |58 63|67 |58|6062|66|7175)|80|84]88
(kg) RCP6S OhneBremse| 4.0 | 43 |45 |47 |49 |51 |53 |56 60|64 |55 |57 59|64 |68 73|77 |81]86
MitBremse | 45 | 47 | 49 |51 53 | 56 |58 606469 |59 |62 64|68 |73 77 818690

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.
Steuerungs-Betriebsarten

Max. Anzahl von

Referenzseite

5 . Max. Anzahlan-|  Eingangs-
Bezeichnung Ansicht | e g pchen spannung | Position | Pulstreiber| Programm
1 ° °
PCON-CB/CGB l 1 soption | *Option -
DC24v
MCON-C/CG B 4 Dieser Typ ist nur an ein

3 Netzwerk anschlussfahig.
- Einphasig

MSEL-PC/PG n 4 AC - - ®
100~230V

Netzwerk *Option

Devicei'et

(Cigink  EthercAT
"’ Ether\'et/IP
BJUJ S|

Compoi'et ﬁ%ﬁ!

Hinweis:

- Die Kompatibilitat zu bestimmten
Netzwerken ist abhéngig von der
jeweiligen Steuerung.

Fiir ndhere Informationen siehe
die entsprechende Referenzseite.

Positionierpunkten

512
(768 bei Netzwerk- Siehe S.132
Spezifikation)

Siehe MCON-

256 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.
Siehe MSEL-PC/PG-

30000 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwéhlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung méglich.

RCP6(S)-TA7C 9 8



RC P6 RoboCylinder

Gekupp. % achspreite | 5 71
" : Motor- | seitmator- i 40 | schrite-
einheit ¥ gauform mm

motor
* Achsbreite ohne
mwoddt [ ]-TA4R- WA —35P — [ J-[J- [ ] -[J-[] =~
iz TA4R— WA — 35P - -
tionen Baurehe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steuer:'::sge?g/el\-Typ — Kabellinge —  Optionen
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  35P: Schritt- 16: 16mm 25:25mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 10: 10mm 2 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 5: 5mm 240: 240mm MCON S 3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 350 2.5:2.5mm MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
[RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

RoHS B Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung

Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) - Anschluss: PCON, MCON, MSEL

= T i ) RCP6(S)-TA4R Horizontal montiert, Einzel-Fiihrung ~ RCP6(S)-TA4R Vertikal montiert, Einzel-Fiihrung
] ‘ & - 10 —— 10
— 2 = 9 Kennlinien fir 9 ‘ ‘ Kennlinien fiir Steigung
ol Steigung 16/10 L 16/10 gelten bei Betrieb
’ 5 8 ﬁﬂtf'g,ge' Beot;%b 5 8 L‘S €ig-2.5- 11t05 G, andere Kennlinien
¥ it 1,0 bzw.0,7 G, Lo N
m I — - 2 27 T ] andere Kenn.be ég —\ bxa Betrieb mit 0,3 G.
——1| An Decke 2 |Steig.2.5] Steig. 5 | Betriebmit03G.} 2 | T
R " 35 ~{ Steig: 5
* Modellabhéngig kann es < 4 Stelg. 10{ =4 \
einige Einschrankungen 33 | <3 \
hinsichtlich der vertikalen, Stel g. 16 \ .
seitlichen oder decken- 2 ‘ ‘ ’[ 25T 2 N5 N Stelg'1 6—
montierten Einbaulage 1 | 1.5 1 = N
geben. Fir weitere 0 { 0 Steig. 10
Informationen dazu 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 "0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
kontaktieren Sie IAl Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-TA4R Horizontal montiert, Doppel-Filhrung - RCP6(S)-TA4R Vertikal montiert, Doppel-Fiihrung
1

———— 1
‘ ?S”ﬂltfgeAfgrtSFeggur“? ‘ Kennlinie fiir Steigung
. . . . . . e ell el betrieb mi | e . il i i i
Die Abbildung zeigt den links montierten Motortyp (ML). _ 0CSteigi 5 056,anderekennlinen | 10[~Steig: 251 ég%ggﬁ;?j&iﬁﬁgn
2, bei Betrieb mjt 0,3 G. 23 bei Betrieb mit 0,3 G.
=y \J7 7 \ ) ‘
(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betrdgt 1 G bei horizontalem 3 6 Steig-2.5 \ 3 6 \ Steia. 5
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb. 2 = Y 9.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber S Steig. T0N35 | N 4 \
die mégliche Zuladung fir ein spez. Modell héngt von der Beschleunigung ) ) Steig/10
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf 15
beachten S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung). 0 0
(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im 0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
,Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm” auf S. 113 zu tiberprifen. Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
(4) Hochsteifigkeitsversion mit doppeltem Fiihrungsblock optional erhaltlich. . . . .
(¥*) Fur Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Modellspezifikationen (¥) (*) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.
Hl Steigung und Zuladung M Hub und max. Geschwindigk. (Einheit:mm/s)
Modell Steigung| Hochleistungs- Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- |~ Einzelfiihrung | Doppelfiihrung
(mm) | stufe/Steuerung |Horizontal (kg) Vertikal kg)|  (mm) (mm) | stufe/Steuerung 25~150 40~190 \ 240
o RCP6(S)-TA4R-WA-35P-16-0H@HGH@] | 16 | Eingeschaltet | 3 1 16 tgestaer 9% )
>
£ RCP6(S)-TA4R-WA-35P-10-0HEHG) 10 | Eingeschaltet | 4 25 | 257150 <700>
= R n mm-
¢ | RCP6(S)-TA4R-WA-35P-5-[0H@HBH®@] 5 Eingeschaltet 5 5 Schritten) 10 | Eingeschaltet <77%f) . <7Sg(‘)5> <‘:’582?5>
=4
| RCP6(S)-TA4R-WA-35P-2.5 25 | Eingeschaltet 5 10
_-'c:'; RCP6(S)-TA4R-WA-35P-10- 10 | Eingeschaltet 8 25 40/65/ 5 | Eingeschaltet 390 390 340
= - 90~240
% RCP6(S)-TA4R-WA-35P-5-0H@HGH®@| | 5 | Eingeschaltet | 10 wsomm- | | 28 |oceat
2 . N 8 ltet
&| RCP6(S)-TA4R-WA-35P-2.5-[OH@HBH®] 25 | Eingeschaltet 10 10 Schritten) B ||ErgeE B 2 20
Erklarung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.
Kabelldngen Allgemeine Spezifikationen
Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1 m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel 8 mm, gerollt C10
Standardkabel S(3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5 m) Spiel max. 0,Tmm
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Spezialldngen X11(11m)~ X15(15m) . . Einzelfiihrung| Ma: 13 Nem, Mb: 18.6 N-m, Mc: 25.3 N-m
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Zulassiges statisches Lastmoment |50 ik rung | Ma: 76,8 Nem, Mb: 110 Nem, Mc: 50.5 Nem
RO1 (1 m) ~RO3 (3 m) . | Einzelfihrung| Ma: 4.98 N-m, Mb: 7.11 N-m, Mc: 9.68 N-m
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m) Zulassiges dynam. Lastmoment (") Doppelfiihrung| Ma: 23.9 N-m, Mb: 34.1 Nm, Mc: 15.7 N-m
Roboterkabel R06 (6 m) ~ R10 (10 m) Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)
:11 (1 m)~ :;5 (;5 m) (*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
16 (16m) ~ R20 (20 m) Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.
*Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.
9 Richtung des zuldssigen Lastmoments
P LY
Name Code Seite i 1T il j— o]
Bremse B Siehe S. 105 \_H ‘H_H M% H
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
f\ggew!nte::er m":‘” ""k;t l\nllllll; g!e:e g :gg Fiir weitere Einzelheiten beziiglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
gewinkelter Motor rechts iehe S. R linder- Katalog.
Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung) DB Siehe S. 105 BOb?CIY rdgr G\elsamt:‘c atadog Techechit ehe RCP6.Betriebshandbuch
U e R sl NM TG, 1 ezlglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe -Betriebshandbuch.
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RCP6 RoboCylinder

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. i 3D- !
i n *1 Der Tischschlitten féhrt bei der
“GA
WWW.eU.rObOCYl inder.de VGAE Home-Fahrt zum ME. Achten Sie
darauf, dass der Tischschlitten die
o | 22 Bx50 umgebenden Teile nicht beriihrt.
! Schmiernippel-Position bei voll ! 50 C-M4 Bohrung Schmiernippel fir die Fiihrung M.E.: Mechanischer Endpunkt
I ausgefahrenem Tischschlitten ! @4 H7 Tiefe 4.5 (g4-Langloch) (Einschraubtiefe: max. 6) (bei DOPP9|'FUh’Uf.‘.95l?|°C.I.() S.E.: Hub-Endpunkt
i Schmierippel fir dieFihrung 1 —{vom Rehmenboden) 1.5 4H7langlochTiefe45 SéhmElermlprerl]furdlE |Fufllrung *2 Bei den Einzelfiihrungsmodellen
I T i Ei -FU " P .
i .5 Spindelabdeckung (abtrennbar) : (vom Rehimenboden) (bei Einzel-Fiihrungsblock) :j\’:let :su:/[e:n\::;eﬁ;hﬁ rr‘r;r:nk::fn:;
/ Direkte f die Spindel : o -
i rede aufdie Spinde | nol  _| —— i = (‘{)7 — I ﬂ, Rahmenoberseite nicht fur Werk-
| " 7 ® | b . %{ & & 5 M zeuge genutzt werden, weil sonst
! F 1 die Motoreinheit beriihrt wiirde.
| ! Tl Stattdessen kénnen zur Montage
I . .
! L ! IilH‘lll\m\m‘lﬂihllﬂﬂk die Gewmdebohrungen auf der
. Rahmenunterseite verwendet
Sicherstellung \g{erségé(sGlselghes gilt auch fiir
von min. 100 187.5 (mit und ohne Bremse) e -Serie)
L
3 Hub 10, A 16_. 31
Referenzpos. fiir Berechnung der Fiihrungsmomente
4E.M4 ﬁOh'gﬂgf . g 30 _(19.2) 44 (Einzel-Fiihrungsblock) 39
(Einschraubtiefe: max. 8) 7.5 N 74 (Doppel-Fiihrungsblock) @ 4-M4 Tiefe 8
@4 H7 Tiefe 5 =l M.E. || S.E. Home /JM o =)
© © 1171 T |
o i b= —
<9 o ! K1
A7l {%}‘ 1@}} " I | | g
1 ™ i L H
inaiif S A o] ‘ | ==
i t q '\ 33 (Aogeink. Mot ks L,,] M i
AV 4H7 Langloch Tiefe 5 NMLE. 14 (Abgewink. Mot. rechts o N
Ui > 3 Masseanschluss-
@3 9 14.5 “TTos Gewinde M3, Tiefe 4
30 J-95Bohrung, R 54.5 133
< 39 (1) 8 ‘Iglachsenkung, 13.5 L |)3 )
40 49 Tiefe 4 (von der Gegenseite) - -
39 = 90 ] % 65 (Einzel-Fiihrungsblock)
(39) _f - 4 H7 Tiefe 4 5 130 (Doppel-Fiihrungsblock) Hx100
. . (vom Rahmenboden)
Detailansicht von X e -
Referenzposition fiir Berech-
nung der Filhrungsmomente OC & e ¢@ ©¢@|
® _Eff+f—fﬁé—f—f—f—f—f—f—1fﬂ—f
9@ @ ¥ $© @*@

G-M4 Bohrung -
X N 50 \ 4H?7 Langloch Tiefe 4.5
(Einschraubtiefe: max. 7.5) J1 0l_(¢4-Langloch) vom Raf?menboden

Bl Ex50 (Abstand M4 Bohrungen) |(F)|

i |
I I
| |
| T Standard i
| W Masseanschluss- !
1 i @ @ Gewinde o o |
! Iz Q M3, Tiefe 4 N cJo !
! — | Seitlich ;
I
; M.E. StatustED 2] i} PR o ' :
| 3 Teaching- 111 N Kabelaustrittsrichtung (Option) |
i R (94.3) Anschluss 113 I *Wennin derTabelle unten die
1135 D ; 7777777777777777777777777777777777777777777777777 Lénge filr R negativ ist, fallt die
! I Achslénge kiirzer als die Linges
i (Draufsicht) ! | Abmessungen und Gewicht pro Hub des seitl.gmontierten Motorsgus4
! b == 2 - | Hub Einzelfihrung Doppelfiihrung
| S ——————- =Y ——— {—Yo i ++—- 1 25 50 75 | 100 | 125 | 150 | 40 | 65 90 | 140 | 190 | 240
| S S Q) |- ! L 149 | 174 | 199 | 224 | 249 | 274 | 224 | 249 | 274 | 324 | 374 | 424
1 : ! A 92 | 117 | 142 | 167 | 192 | 217 | 167 | 192 | 217 | 267 | 317 | 367
! ! B 1 1 2 2 3 3 2 3 3 4 5 6
I | C 4 4 6 6 8 8 6 8 8 10 | 12 | 14
| 1 D 95.5 1120.5/145.5/170.5/195.5/220.5{170.5/195.5/220.5/270.5/320.5/370.5
1 ! [ 1 2 2 3 3 4 3 3 4 5 6 7
! ! F 35.5]10.5] 355|105 355|10.5|10.5|355|10.5] 10.5| 10.5| 10.5
| Sicherstellung I G 4 6 6 8 8 10 8 8 10 | 12 | 14 | 16
1 von min. 100 207.3 (mit und ohne Bremse) 1 H 0 0 0 0 1 1 0 0 0 1 1 2
! ! J 4 | 4| 4 4 66 4|4 46| 6|8
***************************************************** R* RCP6 -52 | -27 | -2 23 48 73 23 | 48 73 123 | 173 | 223
RCP6S -71.8|-46.8|-21.8| 3.2 | 28.2 |53.2| 3.2 |28.2|53.2(103.2/153.2{203.2
RCP6 OhneBremse| 1.3 | 14 | 15 | 16 | 1.7 | 1.8 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 2.1 22 | 24
Gewicht MitBremse | 1.4 | 1.5 | 16 | 1.7 | 1.8 | 1.8 | 1.8 | 1.9 | 19 | 21 | 23 | 25
(ka) RCP6S OhneBremse, 1.5 | 1.6 | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 19 | 1.8 | 1.9 | 20 | 22 | 24 | 25
MitBremse | 1.5 | 1.6 | 1.7 | 1.8 | 1.9 | 20 | 19 | 2.0 | 2.1 | 22 | 24 | 26

Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: . Max. Anzahlan-|  Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ANSICNt | g, pan spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten AEICIENESEie
Y ° - 512
PCON-CB/CGB 1 «Option | *Option - Deviceiet __. | (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P D:‘Unli EtEftlher“":‘/-lP Spezifikation)
DC24v % i % ﬁ v'.' : eri'e
— Dieser Typ ist nur an ein Co ‘et .ﬁ?ﬁﬁ! SBIEIERIT-
MCON-C/CG “ 4 Netzwerlilgnschlussféihi por 256 Prospekt oder
9 Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
. . . Netzwerken ist abhangig von der . | ~
] Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - ® Fur ndhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung maéglich.
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RC P6 RoboCylinder

RCP6

-TA6R

mModel. [ ] -TA6R— WA — 42P — [ |
spezifika-

tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung

RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  42P: Schritt- 20:20mm

RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 12:12mm

* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 6: 6mm

Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 420 3: 3mm

Achsbreite

Gekupp.
Motor-

= | 24y

*
inheit Seitmotor- 58 Schritt-
Gl Bauform mm motor
* Achsbreite ohne
— I:l — I:l — I:l — I:l Breite des seitlich
montierten
Passende - . Motors
— Hub ~ Steuerung/E/ATyp Kabellinge —  Optionen
25:25mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
320:320mm MCON S:3m *Die Seitmotorlage
MSEL M: 5m ML* oder ,MR" ist
[RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

=

* Modellabhéngig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAl.

Die Abbildung zeigt den links
montierten Motortyp (ML).

B Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) - Anschluss: PCON, MCON, MSEL
REP6(S)-TA6R Horizontal montiert, Einzel-Fiilhrung %24CP6(S)-TA6R Vertikal montiert, Einzel-Fiihrung
1

Kennlinie fur linie i .
I
R ) o)

g\ 8 Betrieb mit 0,3 G. gﬁ 8
5 Steig 12\, 5. |l stelgs
o] 6 \ < 6
S : S
\35 .
. (Steig.12
] Stelg. 20 2 Steig-20 N %
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200

Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

I;(SIPG(S)-TA6R Horizontal montiert, Doppel-Fihrung §SCP6(S)-TA6R Vertikal montiert, Doppel-Fiihrung

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber
die mogliche Zuladung fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung).
(3) Fur Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im
Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm® auf S. 113 zu Gberpriifen.
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 3 und 6 kann die Um-
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten.
(5) Hochsteifigkeitsversion mit doppeltem Fiihrungsblock optional erhéltlich.

Bitte

beachten

‘ Kenrl\linieAfiirSFeigur‘\g Kennlinie gelten fi
| LR S R e oot 036
B \ 16\ bei Betrieb mit 0,3 G. E
255/ steig. 3 \\14 ER
< 9. o S || Steig.3
20 oy | 20 _\\ %
3 teig. 3
N ; \\ 9 N ; 7 Steig.6
~Na tei g.’]Qgi
0 0 2 [ ISIs|
0100 200 300 400 500 600 700 800 9001000 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
(¥) Frr Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

(¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Modellspezifikationen (*)

H Steigung und Zuladung

B Hub und max. Geschwindigk. (inheit: mms)

Modell Steigung| Hochleistungs- | Max. Zuladung Hub Steigung| Hochleistungs- | Einzelfiihrung Doppelfiihrung
(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal (g |Vertikal (k) (mm) (mm) stufe/Steverung| 25~200 |45~220 270 | 320

RCP6(S)-TA6R-WA-42P-20-0OH@) 20 | Eingeschaltet 5 1 20 Ein, 1120 i
RCP6(S)-TA6R-WA-42P-12-[0Ha)] 12 | Eingeschaltet = 8 3 (252;200 geschaltet| <800>

K “WA-42P- : q 2o mme Ein- 800 800 | 735
RCP6(S)-TA6R-WA-42P-6{DHEHBHA] 6 | Eingeschaltet | 10 6 Schritten) 12| o clr?altet <680> | <6805 <6805| 575
RCP6(S)-TA6R-WA-42P-3{OH@HOH@) 3 | Eingeschaltet 10 12 :
RCP6(S)-TA6R-WA-42P-12{0H@] 12 | Eingeschaltet | 15 3 ‘%%92%/ 6 geSE'}':;Itet 400 400 | 365 | 285
RCP6(S)-TA6R-WA-42P-6-0OHOHOH@) 6 Eingeschaltet 20 6 (im 50 mm- Ein-
RCP6(S)-TA6R-WA-42P-3{0HoHBH®] 3 | Eingeschaltet | 20 12| Schritten) 3 |geschaitet 290 ZUUR I

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen

Kabeltyp Kabelcode
P (1 m)
Standardkabel S(3m)
M (5 m)

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11(11m)~ X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

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

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Spezialldngen

Roboterkabel

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung) DB Siehe S. 105
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

1 01 RCP6(S)-TA6R

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung
Antriebssystem

Beschreibung
Kugelumlaufspindel 10 mm, gerollt C10

Wiederholgenauigkeit +0.01 mm

Spiel max. 0,1mm

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulissiges statisches Lastmoment Einzelfihrung| Ma: 32.2 N-m, Mb: 46.2 N-m, Mc: 68.3 N-m
Doppelfiihrung| Ma: 169 Nem, Mb: 242 Nem, Mc: 137 N-m
Einzelfihrung| Ma: 11.6 Nm, Mb: 16.6 N-m, Mc: 24.6 N-m

Zuldssiges dynam. Lastmoment (*)

Doppelfiihrung| Ma: 49.5 Nem, Mb: 70.7 N-m, Mc: 40 N-m

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Mb
T

E— A
)—ugo ’

Ma
C

I L.—‘h il

Fur weitere Einzelheiten beztglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Bezliglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe RCP6-Betriebshandbuch.
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C-M5 Bohrung

Schmiernippel fiir die Fiihrung

*1 Der Tischschlitten féhrt bei der

Home-Fahrt zum ME. Achten Sie
darauf, dass der Tischschlitten die
umgebenden Teile nicht berihrt.

(Einschraubtiefe: max. 10) = Bx50 (bei Doppel-Fiihrungsblock) gA.EE::H'\f‘ZC_PE\zzi;E:i; Endpunkt
g%ﬂgéﬁfgzﬁboden) .l.‘ Slangiod) 6 SH7Langloch Tiee55 Schmiernippel fur die Fiihrung *2 Bei den Einzelfiihrungsmodellen
i -*/(vom bod (bei Einzel-Fiihrungsblock) mit Hiben von 25~75 mm kénnen
S die @5-Montagebohrungen auf der
! Schmiernippel-Position bei voll | R 7 P .
i ausgefahrenem Tischschlitten  schmieminpel fiir die Filhrung i D i 4 Ea Rahmenoberseite r:;cht furA:Nerk-
o ! phF=t T— - 4 R o= — @*H’ zeuge genutzt werden, weil sonst
| 1 ) 0 > s s QL die Motoreinheit beriihrt wiirde.
! | B Stattdessen kdnnen zur Montage
! 1 — die Gewindebohrungen auf der
1 | (I Rahmenunterseite verwendet
i | werden. (Gleiches gilt auch fiir
! | ) die RCP6S-Serie)
el Sicherstellung
von min. 100 193.1 (mit und ohne Bremse)
L
3 Hub 12 A 14 27.5
Ref(erenz s. hﬂir Berl;elcha)ung der Fihrungsmomente
4-M5 Bohrung 58 (Einzel -Fﬂ_‘lrungs lock
(Einschraubtiefe: max. 10) 15‘(5) (21.2) 98 (Doppel-Fi k) 57
S - n
§5H7 Tiefe 5 ME|SE. Home] IME. o gl 46 Tiefe 12
o i S
D) | L
ol ® © . - S—
Q . =SS T—
sge O K | = 3F e
s | R I B 4
[ Ax 5 H7 Langloch, Tiefe 5 <1 \M.E. \ Masseanschluss- i
T M3) = Gewinde V3, Tiefe 4 445 (Abgewinkelter Motor links)
21 17.5 —_— R (64.1) 129 135 (Abgewinkelter Motor rechts)
40 Anwendungsbereich der T-Nutrinne
57 1 . 12| _(auBer dem Teil in Motorrichtung, auch gegeniiberliegend;
J-¢6 Bohrung,
58 117 28 ?)‘9PS Flachse%kung, Tiefe 5 16 D 8,
(von der Gegenseite) *2 80 (Einzel-Fiihrungsblock)
Referenzposition fiir Berech- @SH7 Langloch Tiefe 55 6_160 (Doppel-Fiihrungsblock) Hx100
" nung der Fiihrungsmomente (vom Rahmenboden)
© 45 )OO ® M
JY ou 27 5 93 = = —= [Standard]
d3 [+ e=—1 ©0 e o
% e rq] ocg]l J 50 5 H7 Langloch Tiefe 5.5 o
e | @ RO G-M5 Tiefe 10,/4 || (o5-Langlct) (vom Rahmenboden) =l
Detailansicht  Detailansicht R Seitlich
der T-Nut von X Ex50 (Abstand Ms5 Bohrungen) G Kabelaustrittsrichtung (Option)
e,
i Il RCP6S-TA6R |
I I
! Masseanschluss- !
! TNut(M3) Gevinde N3 Tiefe 4 |
I o | !
I I
! Status-LED |
I I
| I
! co |
I 3|\ IV Teaching-Anschluss |
: - R (82.1) Verbindungsst. fiir Stromversorq. und E/A-Kabel Kabelaustrittsrichtung ;
} 168.2 (Option) |
| 12| (At dem TellinMotorrichtg, auch gegenibetliegend| | r-—--------="=="="="="="="""""""""""-"""--~-"----———=
L6 D 18 | *Wenn in der Tabelle unten die Lange fiir R negativ ist, féllt die Achslange kiirzer
I .
; A 'l Abmessungen und Gewicht pro Hub aisgie Linge des seitl. montierten Motors aus.
| (Ansicht von oben) i Hub Einzelfihrung Doppelfiihrung
! B % k3 E3 E3 o 1 25 | 50 | 75 | 100 | 125 150 | 175 | 200 | 45 | 70 | 95 | 120 | 170 | 220 | 270 | 320
I N -—b—-— - —O—-—-—(e ' L 168.5/193.5/218.5/243.5/268.5/293.5/318.5|343.5|268.5|293.5/318.5|343.5|393.5|443.5/493.5|543.5
| E + + + + g| ! A 115 | 140 | 165 | 190 | 215 | 240 | 265 | 290 | 215 | 240 | 265 | 290 | 340 | 390 | 440 | 490
| ! B 1 1 2 2 3 3 4 4 3 3 4 4 5 6 7 8
l— I C 4 4 6 6 8 8 10 | 10 | 8 8 10 | 10 | 12 | 14 | 16 | 18
I | D 117 | 142 | 167 | 192 | 217 | 242 | 267 | 292 | 217 | 242 | 267 | 292 | 342 | 392 | 442 | 492
o ! E 2 [ 2[3[3[4]4[5[]5]4[4][5]5]6][7][8]9
1 Sicherst 250.3 (mit und ohne B ) ! B 13 138 | 13 | 38 | 13| 38 | 13 | 38 | 13 | 38 | 13 | 38 | 38 | 38 | 38 | 38
1 Luonmin. 00 -3 (mit und ohne Bremse ; G 6 | 6 | 8 | 8 | 10|10 | 12|12 |10 | 10 | 12 | 12 | 14 | 16 | 18 | 20
——————————————————————————————————————— H 0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 2 2
J 4 4 4 4 6 6 6 6 4 4 4 4 6 6 8 8
R* RCP6 -40.6|-15.6| 9.4 | 34.4| 594 | 84.4 |109.4/134.4) 59.4 | 84.4 |109.4|134.4/184.4|234.4/284.4|334.4
RCP6S -97.8|-72.8|-47.8|-22.8| 2.2 | 272|522 |77.2| 22 | 27.2|52.2 |77.2127.2|{177.2|1227.2|277.2
RCP6 OhneBremse] 2.3 | 2.5 | 27 | 28 | 30 | 3.1 |33 35 32 34 |35 |37 | 40 43 | 47 | 50
Gewicht MitBremse | 24 | 2.6 | 2.7 | 29 | 30 | 32 | 34 | 35 | 33 | 34 | 36 | 38 | 41 | 44 | 47 | 50
(kg) RCP6S OhneBremse 2.5 | 2.6 | 28 | 3.0 | 3.1 | 33 | 34 | 36 | 33 | 35 | 3.7 | 38 | 41 | 45| 48 | 51
MitBremse | 2.5 | 2.7 | 29 | 3.0 | 32 | 33 | 35 |37 | 34|36 |37 |39 |42 45| 49 | 52
Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe S.147.

: : Max. Anzahlan-| - Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .
Bezeichnung ANSICNE | ooy cten spannung | Position | Pulstreiber| Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten GG
1 ° L Devicei\'et .51 2 .
PCON-CB/CGB 1 *Option *Option - . (768 bei Netzwerk- Siehe S. 132
P P (Cging  EthercAT~ Spezifikation)
DC24V pEEEn’ Ethenet/IP
== . . ) ) ﬁ%ﬁ! Siehe MCON-
Dieser Typ ist nur an ein Compoi'et
MCON-C/CG 4 i 256 Prospekt oder
9- Hinweis: -Betriebshandbuch.
- Die Kompatibilitat zu bestimmten
— . . Netzwerken ist abhangig von der . N ~
Einphasig jeweiligen Steuerung. Siehe MSEL-PC/PG
MSEL-PC/PG | 4 AC - - [ Fur nédhere Informationen siehe 30000 Prospekt oder
100~230V die entsprechende Referenzseite. -Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwahlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung méglich.

RCP6(S)-TA6R 1 02



RC P6 RoboCylinder

RCP6(S)-TA7R

Achsbreite

Gekupp.
Motor-

—|

24y

*
inheit Seitmotor- 70 Schritt-
. Bauform mm motor
* Achsbreite ohne
mwot  []-TA7R- WA —s6p —[]- ] - [] - [] - [ ¥
Model: TA7ZR— WA — 56P T
t
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp — Motortyp — Steigung — Hub — Steuer:::sge?g/eA-T VP Kabellinge —  Optionen ot
RCP6: Separate Steuerung WA: Batterielos-  56P: Schritt- 24:24mm 25:25mm [RCP6] N : Kein Kabel Fiir weitere Optionen
RCP6S: Eingebaute Steuerung Absolut motor 16:16mm 1 P3: PCON P:1m siehe Tabelle unten.
* Bei der RCP6-Baureihe ist keine externe Steuerung enthalten. GroBe 8: 8mm 390: 390mm MCON S E3m * Die Seitmotorlage
Bei der RCP6S-Baureihe ist die Steuerung in der Achse integriert. 5600 4: 4mm MSEL M:Sm ,ML" oder ,MR" ist
[RCP6S] XOO : Spezifizierte Linge  immer anzugeben.
SE: SEA-Typ ROO : Roboterkabel

=

m [ — -
—1
=7 (An Decke
-
* Modellabhéngig kann es - =

einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fir weitere
Informationen dazu
kontaktieren Sie IAI.

montierten Motortyp (ML).

Die Abbildung zeigt den links

B Korrelogramme von Geschwindigkeit und Zuladung
Hochleistungsstufe eingeschaltet (*) - Anschluss: PCON, MCON, MSEL
RCP6(S)-TA7R Horizontal montiert, Einzel-Fiihrung  RCP6(S)-TA7R Vertikal montiert, Einzel-Fiihrung

25

25
githe Betie 086, 2476 Geten be petied

620 ?Jr Stzligsnrg;ﬁﬁnlir 01,3 G’, S 20 ls“ ig-' 44— mi'{0,3 G:ander.e Kennlinien
R~ andere Kennlinien bei = bei Betrieb mit 0,1 G.
o 15 \ Betrieb mit 0,1 G. 15
c c
=1 A i
20 \ *“S'g'”’ 13 \\Steq' °
N S\Steig.?\ ‘ N A Skeig.16

5 Steig. 4 NSteig. 24 5 NN stig 24

0 ‘\‘ ﬂ w\z 0 2 3 \\.1 ‘

0 200 400 600 800 1000 1200 O 200 400 600 800 1000 1200

Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

RCP6(S)-TA7R Horizontal montiert, Doppel-Fiihrung - RCP6(S)-TA7R Vertikal montiert, Doppel-Fihrung
3%

(1) Die max. Beschleunigung /Verzégerung betragt 1 G bei horizontalem
und 0,5 G bei vertikalem Betrieb.
(2) Die Zuladung in ,Modellspezifikation” gibt den Maximalwert an, aber
die mogliche Zuladung fiir ein spez. Modell hdngt von der Beschleunigung
und Geschwindigkeit ab. Einzelheiten dazu siehe ,Auswahlverfahren” auf
S. 115 (Tabelle Zuladung zu Geschwindigkeit/Beschleunigung).
(3) Fir Anwendungen mit Schubbetrieb ist die Schubkraft jedes Modells im
»Schubkraft-Stromgrenzwert-Korrelogramm®” auf S. 113 zu tiberpriifen.
(4) Bei den RCP6S-Modelltypen (eingebaute Steuerung) mit Steigung 4/8/16 kann die Um-
gebungstemperatur die Einschaltdauer begrenzen. Siehe S. 130 fiir weitere Einzelheiten.
(4) Hochsteifigkeitsversion mit doppeltem Fiihrungsblock optional erhiltlich.

beachten

35
P Kennlinie far Stei
¥ egtpeigeriomt | 30 16 gt belBetrieb mit
= \ 03 G, andere Kennlinien | = 03 G, andere Kennlinien
25 N bei Betrieb mit0,1G. | 225 bei Betrieb mit 0,1 G.
= A ' = [\ Steig. 4
220 | % 20 \
2l I\ N dheig6| 8 15 —1
515 eig-16{ 8 15 sl s
3 \|_ ] N S v\elg.
N0 teig. 4 Steig. 8-SNg—1 N 10 \
5 6 6 8 1 5 NSteig-16
0 0 3 3 7 ‘
0100 200 300 400 500 600 700 800 0100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
(*) Fir Hochleistungsstufe auf AUS siehe RCP6-Betriebshandbuch.

Modellspezifikationen (¥)

M Steigung und Zuladung

(¥) Werte bei Steuerung mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe siehe RCP6-Betriebshandbuch.

W Hub und max. Geschwindigk. (inheit: mm/s)

Modell Steigung  Hochleistungs- | Max. Zuladung | Hub Steigung| Hochleistungs- | Einzelfiihrung | Doppelfiihrung

(mm) | stufe/Steuerung | Horizontal (kg) Vertikal (kg)|  (mm) (mm) |stufe/Steverung| 25~300 [40~290] 340 | 390

2 RCP6(S)-TA7R-WA-56P-24-OHHS) 24 | Eingeschaltet 10 3 24 Ein, 1080 )

£ RCP6(S)-TA7TR-WA-56P-16[DHEHGHE] | 16 = Engeschaet 12 | 7 25200 geschatet] <860>

5| RCP6(S)-TA7R-WA-56P-8-[0Ha) 8 | Eingeschaltet | 15 16 | Schritten) | | 16 esElf?:;ltet ;%% ZS%% g%%

& RCP6(S)-TA7R-WA-56P-4{@ 4 | Eingeschaltet | 15 | 20 | 250300 = e e

£ RCP6(S)-TA7R-WA-56P-16{0H@HGH@| 16 | Eingeschaltet | 25 LA e geschaliet| <3505 | <3505 <3505 30

E RCP6(S)-TA7R-WA-56P-8{0Ha] 8 | Eingeschaltet | 30 16 | (ins0mm- Ein-

8 RCP6(S)_TA7R_WA_56P-4_- 4 Eingeschaltet 30 24 Schritten) 4 geschaltet 210 210 | 180 | 150

Erklérung der Ziffern: Hub Passende Steuerung / E/A-Typ Kabelldnge Optionen

Kabelldngen

Kabeltyp Kabelcode
P (1 m)
Standardkabel S(3m)
M (5 m)

X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
X11(11m)~ X15(15m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)

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

* Siehe S. 144 fur weitere Informationen bzgl. Ersatzkabel.

Spezialldngen

Roboterkabel

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 105
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 105
Abgewinkelter Motor links ML Siehe S. 109
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 109
Hochsteifigkeit (Doppelblock-Fiihrung) DB Siehe S. 105
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 110

1 03 RCP6(S)-TA7R

Werte in < > gelten bei Vertikal-Betrieb.

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung
Antriebssystem

Beschreibung
Kugelumlaufspindel 12 mm, gerollt C10

Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Spiel max. 0,1mm
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

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

Ma: 620 N-m, Mb: 620 N-m, Mc: 458 N-m

Ma: 44.7 N-m, Mb: 44.7 Nem, Mc: 89.1 N-m

Ma: 196 N-m, Mb: 196 N-m, Mc: 145 N-m

0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

(*) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer féllt je nach
Betriebs- und Installationsbedingungen unterschiedlich aus.

Einzelfihrung
Doppelfiihrung
Einzelfihrung
Doppelfiihrung
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit

Zuldssiges statisches Lastmoment

Zuldssiges dynam. Lastmoment (*)

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Mb
T

E— A
)—ugo ’

Ma
C

I L.—‘h il

Fur weitere Einzelheiten beztglich zuldssiger Momentenrichtung und Auskragung siehe
RoboCylinder-Gesamtkatalog.
Bezliglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe RCP6-Betriebshandbuch.
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Schmiernippel fiir die Fiihrung

*1 Der Tischschlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie
darauf, dass der Tischschlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.

M.E.: Mechanischer Endpunkt

S.E.: Hub-Endpunkt

*2 Bei den Einzelfiihrungsmodellen mit Hiiben von 25~75 mm kénnen

die @5-Montagebohrungen auf der Rahmenoberseite nicht fiir Werk-

35 Bx50 (bei Doppel-Fiihrungsblock) zeuge genutzt werden, weil sonst die Motoreinheit beriihrt wiirde.
C-M6 Bohrung [ 67L§noloth) 6H7 Langloch Tiefe 6 Schmierippel fiir die Fiihrung Stattdessen konnen zur Montage die Gewindebohrungen auf der Rahmen-
Qoriang 7 (vom Rahmenboden) bei Einzel-Fiihrungsblock unterseite verwendet werden. (Gleiches gilt auch fiir die RCP6S-Serie)
1
E & & 4
n | fr—————— | | L ____________
;'ﬁ] LA - %’*’*’é’*’*’ b%{ I | Schmiernippel-Position bei voll |
) 5 % < K3 k3 % | ausgefahrenem Tischschlitten Schmiemippel fiirdieFiihrung |
¢6H7;'|<:]fe6 bod = ! Spindelabdeckung (abtrennbar) |
(vom Rahmenboden) o ! Direkte Auftragung auf die Spindel |
I I
| i
Sicherstellung | i
von min. 100 249.9 (mit und ohne Bremse) ! \‘\? 1
L o J
4MeBohng 3 gy hs A  49395| T TTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTT
(Einschraubtiefe: max. 13) 3, Hub 15 " A - 19,325 142 1)
) Referenzpos. fiir Berechnung der Fiihrungsmomente %8
50 6H7 Langloch, Tiefe 5 ME. 72 (l%igzel—F[lerruhngsbloglk) 0
i { 127 (Doppel-Fiihrungsbloc|
g7 Tefes | [ 125 192)  ME|SE Home /& EP g T g
— ) Il '
{1 4
ool R 7T 8 i .
NNA TR 7 E " ‘ 5 © T
A | le | /ol J . mlv — ]
T
[ [ _M.E. Massleansch\uss- I
i & Tut(4), E Gewinde M3, Tiefe 4 50,5 (Abgewinkelter Motor links)
27 20.5 43 R (85.2) 164.7 195 (Abgewinkelter Motor rechts)
50 (0] Anwendungsbereich der T-Nutrinne
70 LE] (auBer dem Teil in Motorrichtung, auch gegeniiberliegend)
J 7Bc»h143 11 Flachsenki 12 D 10 [Standard]
anl rung, @11 Hachsenkung, 105 (Einzel-Fiihrungsblock)
ﬂefe6(von3er6egenselte) 6,215 (Do el-Fuhru% sblock) Hx100
Ep6H7RLat:1g\ocLﬂlefe'6 *
(vom Rahmenboden cJo
— £z £ 2 3 £
05 fiir Berech- OlC) 00 @ @ @)
g nung der Filhrungsmomente 2 N S ——— I Detailansicht  Detailansicht Kabelaustrittsrichtung (Option)
B der T-Nut von X
R YO 0 ©@ é@" & g *Wenn in der Tabelle unten die Lange
| o) G-M6 Tiefe 12 50 6 H7 Langloch Tiefe 6 . fiir R negativ st féllt die Achslange kiirzer als
N 5 | |lpandt) (vom Rahmenboden) B Abmessungen u. Gewicht pro Hub  die Lange des seitl. montierten Motors aus.
L7 Ex50 (Abstand M6 Bohrungen) (F) Einzelftihrun
AL 25 | 50 | 75 1100 | 125|150 | 175 | 200 | 250 | 300
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, L 205.5/230.5|255.5/280.5/305.5/330.5|355.5/380.5430.5|480.5
! | A 139 | 164 | 189 | 214 | 239 | 264 | 289 | 314 | 364 | 414
| @ RCP6S-TA7R | B 11 2 2 3[3 4 4 5]6
I I
! — ) ! C 4 4 6 6 8 8 |10 10 | 12 | 14
: T-Nut (M4) S| 4M8Tiefe 16 | D 144 169 | 194 | 219 | 244 [ 269 | 294 [ 319 | 369 | 419
| ; | E 2 2 3 3 4 4 5 5 6 7
! - |
! hil o 1\ . m o ! B 39 164 |39 | 64 |39 64|39 |64 64| 64
| - © asseanschiuss- 3 | G 6 | 6 |8 8 101012121416
| #lv[ = Seuinelf, e | H 0 0 0 0 111 1 22
I I I
T INME y - | J 4 |4 4|4 6 6|6 6 8|8
P P N o LED ! | |gel RCP6  |-63.4/384/-13.4 116366 616|866 111616162116
! Sading-AnsCss ! RCP6S  |-100.4[-75.4]-50.4|-25.4 -0.4 | 24.6 | 49.6 | 746 |124.6/1746
| R (85.2) 201.7 |
1 13 gsber. d. T-Nutrinne (auBer dem Teilin Motorrichtg, auch i RCP6 OthBmmse 44 46 |49 | 51153 5557|5964 68
| 10 1 [Gewicht MitBremse | 4.5 | 48 | 50 | 52 | 54 | 56 | 58 | 6.0 | 65 | 6.9
1 1 (kg) RCP6S OhneBremse| 4.5 | 4.8 | 50 | 52 | 54 | 56 | 58 | 6.1 | 6.5 | 6.9
! . ! MitBremse | 4.6 | 49 | 5.1 | 53 | 55 | 57 | 59|62 |66 |70
! (Ansicht von oben) | -
| T I Hub Doppelfiihrung
1 h— k-4 -3 ¢ <+ %.{ 1 40 | 65 | 90 | 140 | 190 | 240 | 290 | 340 | 390
| a3 © S} ! L 330.5/355.5/380.5/430.5|480.5530.5|580.5|630.5680.5
! = 3 k3 £ k3 é{ i A 264 | 289 | 314 | 364 | 414 | 464 | 514 | 564 | 614
| i | B 3144 5 678 9]10
| | C 8 |10 | 10|12 |14 | 16 | 18 | 20 | 22
! ! D 269 | 294 | 319 | 369 | 419 | 469 | 519 | 569 | 619
! ! E 4 5 5 6 7 8 9 [ 10 | 11
I Sicherstellung I [F 64 | 39 | 64 | 64 | 64 | 64 | 64 | 64 | 64
i von min. 100 286.9 (mit und ohne Bremse) 3 ﬁ 100 102 102 114 116 128 220 232 234
T -_-l .l J 4 4 4 6 6 8 8 |10 | 10
R RCP6 61.6 | 86.6 |111.6/161.6/211.6/261.6/311.6/361.6/411.6
RCP6S 246 | 49.6 | 74.6 |124.6/174.6|224.6|274.6|324.6|374.6
RCP6 OhneBremse| 6.0 | 6.2 | 64 | 69 | 73 | 7.7 | 82 | 86 | 9.1
(Gewicht MitBremse | 6.1 | 6.3 | 6.5 | 7.0 | 74 | 7.8 | 83 | 87 | 9.2
(kg) RCP6S OhneBremse| 6.1 | 6.3 | 6.5 | 70 | 74 | 7.8 | 83 | 87 | 9.2
MitBremse | 6.2 | 64 | 66 | 7.1 | 7.5 | 80 | 84 | 88 | 9.3
Passende Steuerungen

Achsen der RCP6-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. * Fiir Informationen zur RCP6S-Baureihe mit eingebauter Steuerung siehe 5.147.
Steuerungs-Betriebsarten

Max. Anzahl von

. : Max. Anzahlan-|  Eingangs-
Bezeichnung AnsIcht | i pcen spannung | Position | Pulstreiber| Programm
1 ° °
PCON-CB/CGB E 1 «option | *Option .
DC24v

m— Dieser Typ ist nur an ein

MCON-C/cG m 4 Netzwerk anschlussféhig.
. Einphasig

MSEL-PC/PG n 4 AC - - L
100~230V

Netzwerk *Option
Devicei\et
(Ciine  EthercAT
@ Etheri\'et/IP
BJUJ S|
Compoi'et ﬁ%%
Hinweis:

- Die Kompatibilitat zu bestimmten
Netzwerken ist abhéngig von der
Jjeweiligen Steuerung.

Fiir ndhere Informationen siehe
die entsprechende Referenzseite.

Positionierpunkten GHErEEIE
512
(768 bei Netzwerk- Siehe S.132
Spezifikation)

Siehe MCON-

256 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.
Siehe MSEL-PC/PG-

30000 Prospekt oder
-Betriebshandbuch.

* Bei der MCON-Steuerung ist als Option ,Hochleistungsspezifikation” (PowerCon) auszuwéhlen. Nur mit dieser Spezifikation ist ein Betrieb mit der MCON-Steuerung méglich.

RCP6(S)-TA7R 1 O 4



Optionen

Brake
B SR Alle Modelle

Bremse fiir vertikal eingebaute Achsen, um ein Absinken des Schlittens und Beschddigung der Zuladung usw. zu
verhindern, wenn die Stromversorgung oder der Servoantrieb abgeschaltet wird.

Gednderte Kabelaustrittsrichtung

CJT/CJR/CJL/CJB/CJO

Alle Modelle

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

Gekuppelter Kabel nach oben
Motortyp (Optionscode: CJT)

Kabel
nach links
(Options-
code: CJL)

* Ansicht von hintenauf  Kabel nach unten
die Achse (Motorseite)  (Optionscode: CJB)

Kabel nach
rechts
(Options-
code: CJR)

Abgewinkelter Motortyp

Kabel zur
Seite
(Options-
code: CJO)

* Ansicht von vorne auf die Achse

Doppelblock-Fiihrung

DB RCP6(S)-TA41/TA61/TA7(]

Diese Option ermdglicht, die Achse mit zwei internen

Fiihrungsblocken auszuriisten.

Dadurch erhéht sich das zuldssige dynamische
Moment in Ma- und Mb-Richtung, sodass sich bei

horizontaler Montage die Zuladung verdoppeln lasst.

Flansch-Adapter (Spindelspitze)

FFA RCP6(S)-RRA4L1/RRA61/RRA7]
Adapter zur Montage eines Werkstticks o0.d. Uiber vier Bolzen an der Spindelstangenspitze.

Fir RCP6(S)-RRA4L]

-Nr: @3 Flachsenkung
Modell-Nr: Referenz- (Markierung auf
S flache Referenzseite)

RCP6-FFA-RRA4

bl

Detailansicht von S

Referenz- 4-M6 Tiefe 13 49.5 (Home-Position)
flache 50 Langloch, Tiefe 8
@5H7"8%" Tiefes \ 36 A
Durchgezogene Linie @5-Loch- S &
und Langloch-Mitte K& o
FOTAS S
Rahmen-Referenzfliche 18708 — Flansch B Flansch A
5.5+0.8] || (@5-Loch-Position)
Fiir RCP6(S)-RRA7[]
@3 Flachsenkung
Modell-Nr: (Markierung auf
o 5 Referenzseite)
RCP6-FFA-RRA7 X Referenzfliche
N 8
3 [

Detailansicht von S

Referenzfliche 64 4-M8 Tiefe 17
r_qﬁﬁ Langloch, Tiefe 8 5
@6H7 "3 Tiefe 8 pa (f0.TA
Durchgezogene Linie @6-Loch- 9)& TS':’q_%
Langloch-Mi
und Langloch-Mitte (0TS .% ; 2 g
Rahmen-Referenzfliche | 1 ®1 ¢4
20, | @ Flansch B,
11:+0.8 (g6-Loch-Position] |

1 05 Optionen

Fiir RCP6(S)-RRA6L]

Ny @3 Flachsenkung
MOde" Nr: Referenz- (Markierung auf

RCP6-FFA-RRA6 go o flache Referenzseite)
B0 7@@% \
T
[al A
Y e )
- Detailansicht von S -Positi
zgiireenz WM Trefe 13 492.5 (Home-Position)
40,012 50 Langloch, Tiefe 8
@5H7*3°" Tiefe 8\ —36 - [f0IA
Durchgezogene Linie g5-Loch- |14 o |g ¢ \
d Langloch-Mitt; L. b
und Langloch-Mitte \\?\( %%3
# i )

“ &
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Flansch-Halterung

FL RCP6(S)-RA4C1/RA6L1/RA7L1/RASL]/RRA4LI/RRAGLI/RRA7L1/RRASLT/WRA10C)/WRA12C]/WRA14L)/WRA16(]
Halterung zur Befestigung einer Schubstangenachse von der Achsseite her.

Flir RCP6(S)-RA4[] = Flr RCP6(S)-RA6L] 9
Modell-Nr: RCP6-FL-RA4 0 Modell-Nr: RCP6-FL-RA6 e
* Wird getrennt ausgeliefert. g =+ —- * Wird getrennt ausgeliefert. Sl N1 E—
Die Montage ist vom Kunden [e=g—-— Die Montage ist vom Kunden | ol
vorzunehmen. L& vorzunehmen.
! 5
g ! 4-g45 315 3 466 20512
- 19 S [T~ Yo oF H——
O O - i u\“”/o & L=
o7 60 ) - I~ 75 || Rahmen- o
- 70 ?Aag:?:neﬂache Zeichnung gilt fir S 90 rF\{/Iao:;ae;eﬂéche Zeichnung gilt fiir
RCP6(S)-RA4C. RCP6(S)-RA6C.
Flir RCP6(S)-RA7([] 5 Flir RCP6(S)-RA8[] =
Modell-Nr: RCP6-FL-RA7 0 Modell-Nr: RCP6-FL-RA8 2
* Wird getrennt ausgeliefert. g E=E-r3—- * Wird getrennt ausgeliefert. a—C -
Die Montage ist vom Kunden 0 Die Montage ist vom Kunden |
vorzunehmen. 3 vorzunehmen. Q
o 4-¢85 38 16 @ /4—'“& 59 19
’76} ® @ o S —— — T 3
Aeglo B\ N N sl
oA ‘ \\E{J/ ‘ 00|
e © o) @ I S — e Om ok [ _
/o9 fL'QO Rahmen- PR 15 J Rahmen-
S 108 Montagefliche Zeichnung gilt fir = 35 Montagefléche Zeichnung gilt fir
RCP6(S)-RA7C. RCP6(S)-RA8C.
Fiir RCP6(S)-RRA4[] ~ Fiir RCP6(S)-RRA6L]
Modell-Nr: RCP6-FL-RRA4 £y 5 9 Modell-Nr: RCP6-FL-RRA6
F &
25+0.15 Detailansicht von S (Abstand Stg%%g @6-Loch) Detailansicht von S
(Abstand Stange zu @4-Loch) 4-g45Bohrung __ (41.5) % 4-¢6.6 Bohrung
¥ Langloch-Boh
@AH7 +8‘°”Bohrung (Hoﬁ;”gnun @BH7 +8'012B0hrung i 9 2
By

Durchgezogene Linie 94- ] Durchgezogene Linie 96- \®-
Loch- und Langloch-Mitte ]\r X il Iﬂ Loch- und Langloch-Mitte F
& &1— M| - —| — N
[(fl0.15 k- © < s (FI0.TSIA- | o

ol —
Fiir RCP6(S)-RRA7[] Fiir RCP6(S)-RRA8[]
Modell-Nr: RCP6-FL-RRA7 Modell-Nr: RCP6-FL-RRA8 -
(Abstand g?z;i;?zsu #8-Loch) Detailansicht von S o
18095 4-¢9 Bohrung (54) 4-¢9 Bohrung

@8H7 +8’015B0hrung

Langloch-Bohrun 39
/ {FI0-TA] Home-Posm’onLﬂ 5 @f

Durchgezogene Linie ¢8- [ @>’@ 23 ﬁ(@ é o_é T
Toch- UndCangloch Mt s Y, £:E - g, &/ g
TOBE |6 RO — B>
ek = — 18 o
Al (78)

Fuir RCP6(S)-WRA10[] Fiir RCP6(S)-WRA12[]
Modell-Nr: RCP6-FL-WRA10 Modell-Nr: RCP6-FL-WRA12 J
©
|l
(|>6H7+8'01230hrung 4-96.6 Bohrung g ¢8H7 8" Bohrung 4-¢9 Bohrung 2
= ‘ 5% & ‘ 5 %
— i © 22\ © 7| o © £\ O j
2lg-fo— {97 it i 2l o— (O - o .
[:f o\F/e e E i, oo H
ol (59) s Bohrung (43J)B o) 72 i Bohrung
130 160

Optionen 1 06



Optionen

Fiir RCP6(S)-WRA140]
Modell-Nr: RCP6-FL-WRA14

Fiir RCP6(S)-WRA160]
Modell-Nr: RCP6-FL-WRA16

+0.015

@10H7"0"™ "~ Bohrung 4-@11 Bohrung 2 [0l 0H7+8'01sBohrung 4-11 Bohrung &
> ) ?: [& B ?o
Rav Ny i A = P ) (PO N, 7@ @ =
MEI W T g 0| ]jﬁ -
N Langloch = L[S O Langloch
n Bohrung & © Bohrung
| 85 o 95
170 190
190 210
Montagefuf

FT RCP6(S)-RA41/RA6[]/RA71/RA8L]

Montageful zur Befestigung der Achse mit Schrauben von oben. (Schrauben werden von oben und nicht unten festgezogen)
Bei einer Schlittenausfiihrung mit hohem Lastmoment werden MontagefiiRe an allen Befestigungsbohrungen entlang der
Achse montiert. Bei unzureichender Anzahl an MontagefiiBen kann die Achse durchbiegen, was die Lebensdauer verkiirzt.
* Fur den richtigen Installationsabstand der Montagefii3e siehe technische Zeichnung der Achse mit den Abmessungen.

Flir RCP6(S)-RA4C Fiir RCP6(S)-RA6C
Modell-Nr: RCP6-FT-RA4C Modell-Nr: RCP6-FT-RA6C

(Wird im 2er-Set verkauft) (Wird im 2er-Set verkauft)

4-@6.6 10 & Hub +102.5 TLO (10)
2-¢4.5 ‘

g 3R mﬁﬁE@H—f—f o — -— }»
Flir RCP6(S)-RA7C Fiir RCP6(S)-RA8C
Modell-Nr: RCP6-FT-RA7C Modell-Nr: RCP6-FT-RA8C

(Wird im 2er-Set verkauft) (Wird im 2er-Set verkauft)

8-@6.6 75| 50 Hub +32.5 50 |(7.5)

T

>

75 75
8-¢8.5 125 50 Hub +60.5 50 [12.5)

b

@ N4 T Y - T T
% ©) st &77,777}% e o] S .
| el S —— | S 9 ‘ :
= I } 1 T e— T —*]
Fiir RCP6(S)-RA4R Fiir RCP6(S)-RA6R
Modell-Nr: RCP6-FT-RA4R-1 (Fur Modelle mit Modell-Nr: RCP6-FT-RA6R-1 (Fur Modelle mit
abgewinkeltem Motor nach oben) abgewinkeltem Motor nach oben)
\ (Wird im 2er-Set verkauft) (Wird im Ze;g—Set verkauft) "
12 12 4966 10[ ] Hub +102.5 [_lao)
! i 4045 6] ] Hub +86 6 .
<lo \ﬁl ( L S Eﬂﬂ I fo]
gAY L E@[L” = i IRV~ YA =l F T
74&@)7 a7 ’i,Z@i‘Efj;::, i &7 T U | 1
I ] &3 &3 Su i o ]
Fiir RCP6(S)-RA7R Fiir RCP6(S)-RASR
Modell-Nr: RCP6-FT-RA7R-1 (Fur Modelle mit Modell-Nr: RCP6-FT-RA8R-1 (Fur Modelle mit
abgewinkeltem Motor nach oben) abgewinkeltem Motor nach oben)
(Wird im 2er-Set verkauft) (Wird im 2er-Set verkauft)
’7 8@6.6 75 gg Hub +32.5 g(s) 7.5) 8-¢8.5 3 3
I\ /‘, u S - > 12.5 50 Hub +60.5 50 (12.5)
5l | AN ]
B9 B 8 8 =
o sl e |- —— .
N |
& E F5 — L T
— ; = ] ] J =]

107
Optionen
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Fir RCP6-RA4R

Modell-Nr: RCP6-FT-RA4R-2 (Fiir Modelle mit abgewinkeltem Motor
nach rechts/links)
(Wird im 2er-Set 12 12

verkauft) %ﬂ Hub +86 E 6)

(5) 1

25

Tole

(54)
6

8
T
11
101
75
90
ﬁ
\
\

(5)

Fiir RCP6(S)-RA6R
Modell-Nr: RCP6-FT-RA6R-2 (Fiir Modelle mit abgewinkeltem Motor
nach rechts/links)

ird i 20 20
(ZV(l_/rlrgeIT 4966 100 ] Hub +102.5 I

verkauft) a

I E——

(10)

36

10F_(%*

@

Fiir RCP6(S)-RA8R
Modell-Nr: RCP6-FT-RA8R-2 (Fiir Modelle mit abgewinkeltem Motor
nach rechts/links)

. . 75 75
(Wird im 2er-Set GM&1\z,sﬁso Hub +60.5 [ 50 _](12.5)
‘verkauft) o ] L\ T
- [= =
2 {©) e —
oo (|
= s —i=- o 3|
= = ~2eR
\ol I ] Kilm \‘
= =1 ‘\\
—= e
S

Hochprazisionsversion

HPR RCP6(S)-SALIC/WSALIC

Flir RCP6S-RA4R
Modell-Nr: RCP6-FT-RA4R-3 (Fiir Modelle mit abgewinkeltem Motor
nach rechts/links)

(Wird

im

2er-Set
verkauft)

(54)
26

Fiir RCP6(S)-RA7R
Modell-Nr: REP6-FT-RA7R-2 (Fiir Modelle mit abgewinkeltem Motor
nach rechts/links)
(Wird im 2er-Set

verkauft)
[ ‘ Op—---
@Q
T o ] B~ ]

2
445 6“’_' Hub +86 [16)
! Il
» L
(]
e — - |—
= ] —
o =
O\
5 — &

Hub +32.5 50 __](7.5)

175
6
117.5

425

=

143

ZUENLY)  Die Wiederholgenauigkeit der mittleren und breiten RCP6(S)-Schlittenmodelle betragt standardmagig + 0,01 mm.
Mit Auswahl dieser Option kénnen £ 0,005 mm erreicht werden. *Diese Option ist nur bei Achsen bis 12 mm-Steigung méglich.

Keilnut-Adapter (Spindelspitze)

KFA RCP6(S)-RRA4L1/RRA61/RRA7]
Adapter zur Montage eines Werkzeugs o.a. (iber einen Bolzen mit Passfeder an der Spindelstangenspitze.

%
Fiir RCP6(S)-RRA4L] X e
Modell-Nr: RCP6-KFA-RRA4 g
= o
g =l Lk )
0 ~
6N9-0030_ 015 g 67.26(Home-Position)
M10x1.5 Tiefe 15 ?: 2 1 n
6% idet \
Rahmen- ‘ /EO
szeTeennzﬂéche ? \//i 2608 =" :,I
19.5:08 ©_| [©) (220 Mittel-Pos.)
(920 Mittel-Pos.)
. &
Fiir RCP6(S)-RRA70] 2 )
Modell-Nr: RCP6-KFA-RRA7 g [ ES[SVRH |
, gzl & \
8N9-0.036___ rEIgTSTA <3 -
75 Tiefe 20 % 84558 Home-Posjtion)
s AN 3050 i
G ]~ S T\
(7 D\\\\\ I } @E
o \®\2‘J/®/ 2 355108 L D 4\
Rahmen- Or T 6C (225 Mittel-Pos.)

Referenzfléche e —
34108
(225 Mittel-Pos.)

Fiir RCP6(S)-RRA6L]

Modell-Nr: RCP6-KFA-RRA6 g[ L

5 L20 o
0 = o
6N9-0030_ proTe 2| 67.5 (Home-Position)
) Sq e 4%6
M10x15Tiefe15 - N 25 _
&D“ ) ,E[[”HW _
Rahmen- . = 33+0.8 J:UL j \
Referenzfléche (220 Mittel-Pos.)
285+08 |-
(220 Mittel-Pos.)| %
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Seitmotor-Montageposition

ML/MR/MT

RCP6(S)-SACIR/WSALIR/RALCIR/RRACJR/WRALIR/TACIR

Die Einbauposition des Seitmotors kann spezifiziert werden.
Jeweils von der Motorseite der Achse aus gesehen steht ML fiir eine Ausrichtung

nach links, MR nach rechts und MT nach oben.

Innengewinde-Adapter (Spindelspitze)

NFA

(LINKS)

T

(OBEN)

Achs-
Hauptteil

R

(RECHTS)

RCP6(S)-RA4L1/RA6]/RA71/RA8LI/RRA4L1/RRA6L1/RRA7]/RRA8]
Adapter zur Montage eines Werkzeugs o.a. tiber einen Bolzen an der Spindelstangenspitze.

Fiir RCP6(S)-RA4L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RA4

62.5 (Home-Positjon)

iz

M10 x1.5 Tiefe 15
Die Ausrichtung der Achs-
mutterist i

35

©20
|

Fiir RCP6(S)-RA6L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RA6

M10 x1.5 Tiefe 15

62.5 (Home-Position)
41

35

\
/ggf.& Die Austichtung der Achs-
Y $ Q mutterist i
{ f% ‘
2y

\y o %
S0

Fiir RCP6(S)-RA7(]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RA7

M12 x1.75 Tiefe 20
i - 84.5 (Home-Position)
58

50

]
=

Fiir RCP6(S)-RA8L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RA8

M20 x2.5 Tiefe 30

mutterist

Die Ausrichtung der Achs- 127.5 (Home-Position)
82

70

d

o

Fiir RCP6(S)-RRA4L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RRA4

17838

1
s N 35

s

= fI0.1A
iz =l
v ==
Rahmen- ® A
<
g}

Referenzfliche —+ E \
= =

M10 x1.5 Tiefe 15

62.5 (Home-Position)
4

11:08

Fiir RCP6(S)-RRA6L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RRA6

17838 M10x1.5Tiefe 15

" 0
R
+ & (fI0.TA]

\ ==
4 =E
® © A
Rahmen- Q) 5
Referenzfliche - ©) - ~
20:08

62.5 (Home-Position)

41

35

Hlf

Fiir RCP6(S)-RRA7L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RRA7

22838 M12x1.75 Tiefe 20

Fiir RCP6(S)-RRA8L]
Modell-Nr: RCP6-NFA-RRA8

30830 M20x2.5 Tiefe 30

127.5 (Home-Position)
82

)
S

70

(3O,

I\
e

Rahmen-
Referenzfliche

&lo ’ﬁe

8455 (Home-Position)
EEENAR} o .
o= : ]
=
g ] =
e O
Rahmen- ofe 5 C 9
Referenzfléche
230.

26.5+0.8
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Scharniergelenk
NJ RCP6(S)-RRACIR
USUE  Dieses ermdglicht einige Grad an Rotationfreiheit am Stangenkopf bei Verwendung einer starren oder schwenkbaren Fuhalterung.

*Scharniergelenk und schwenkbare FuBhalterung fiir RCP6(S)-Radialzylinder werden getrennt eingerichtet. Die Montage erfo(ljgt kundenseitig
anhand der technischen Zeichnung. Bei der Anordnung empfehlen wir, Gibereinstimmend auf derselben Ebene wie in der technischen
Zeichnung vorzugehen. Auch bei der RCP6(S)-Baureihe sind Scharniergelenk und schwenkbare FuBhalterung gemeinsam zu verwenden.

Fiir RCP6(S)-RRA6R
Modell-Nr: RCP6-NJ-RRAGR

Fir RCP6(S)-RRA4R
Modell-Nr: RCP6-NJ-RRA4R

Riickseite von konkavartiger
Riickseite von konkavartiger ;

cchwonkbarer FuBhalteri Konkavartiges Scharniergelenk

= E*‘ 77777 ‘ 2l = i ——- TG | P—«\»J%lﬁ"_’:
0040 | FEA Sk §§3

$10d9 0076, 12403958 12d0-8889 | 2

<
Standard: 193.1 Hochlast: 211.6
Standard: 250.3 (RCP6S)

Konkavartiges Schamiergelenk

|

e il
-+0.1]
46

16518}
5
46

-0.040
10d9 -0.076

[7T0T51A

Das Kabel ist 50 zu Bei linksseitig montiertem

= EWO

befestigen, dal} RCPoS: 207.3 Motortyp (ML) gilt diese
a I N " L "
keine externe Kraft 875 5] Zeichnung iberdie Miteel Hochlast: 205.3 (REPGS), - Beilinkseitig monterter
auf den Stecker- Kabelaustrittsrichtung: JO fini o d . . Motortyp (ML) gilt diese
e Mggpl_egi\ Das Kabel ist so zu befestigen, Kabelaustrittsrichtung:CJO|  Zeichnung tiber die Mittel-
6 40 anschluss einwirkt. | [ T2 = 5 56 daB keine externe Kraft auf den : - linie vertikal gespiegelt.
—|o] | T | Steckeranschluss einwirkt. 49—9\ .
@3, /S 3, % § 0 o o G !
0\ ; S N 0| 8 (> B = G |
’ N T V‘ g = _‘rq g 3 q/{ﬁ o o /N i ) E
bl | p\ =i lo o ~ pE ol _ 7 B S O I A 1 ,
E‘J Hub +135 2 6 226 L ‘ e 5 o &
Min.: 57.5 u | T . ) | & 28[33
Max.: Hub +57.5 Hub +157 46 Min.: 59.5 Hub +164.5 2N & 61
Max.: Hub +59.5 Hub +189.5 15
Fiir RCP6(S)-RRA7R Fiir RCP6(S)-RRA8R
Modell-Nr: RCP6-NJ-RRA7R Modell-Nr: RCP6-NJ-RRA8R
Riickseite von konkavartiger Riickseite von konkavartiger

schwenkbarer FuBhalterung schwenkbarer FuBhalterung

Konkavartiges Scharniergelenk

Konkavartiges Scharniergelenk

il £
R T =t s == i
= =
ks Folol ‘ = S
olglia A e 3%olv
< 5 & , (S| K
2 12008823 012498889 | < T A lg1sdo 888 18008839 | 2
Beilinksseitig montiertem Bei linksseitig montierter
Motortyp (l{ﬁ.)g\l(dlege 29.4'5 M(;t:)nypf y )g\'ltd‘lesem
Zeich b Mittel- RCP6S: 329.5 0 dllest
15 €8 ) ) eichnung iber e Nitte Zeichniing uberdie Mittel
06 Das Kabel ist so zu befestigen, linie vertikal gespiegelt. 185 Das Kabel ist 50 zu befestigen, Kabelaustrittsrichtung: CJO linie vertikal gespiegelt.
! daB keine externe Kraft auif den | daB keine externe Kraft auf den
- ! Steckeranschluss einwirkt. " : Steckeranschluss einwirkt.
2 1
s %z - RS T ey 5, B8
5 9 3 28 &7 T8 |7
° \ g R L1 e
b HESR: QB ‘ 4 g
) Fub +209.5 HAUb £2615 2
Min.: 72 Min.: 109 142.5/43.5]
Max.: Hub +72 Hub +234.5 Max.: Hub +109 Hub +293.5 20 86

Umgekehrte Referenzposition

NM [EZEEED All Models

Die normale Referenzposition befindet sich bei den Schlitten- und Schubstangenausfiihrungen auf der Motorseite, aber
wahlweise kann diese Position auf die entgegengesetzte Seite gelegt werden, um z.B. andere Konfigurationen beim Geréate-
layout zu ermdglichen. (Zu beachten ist, dass nach Auslieferung der Achse diese fiir ein Reset an IAl zurlickzusenden ist).

T-Nut-Montageschiene

NTB / NTBL / NTBR RCP6(S)-RA4L1/RA6L1/RA7L1/RASLI/WRA10L]/WRA12C)/WRA14L}/WRA16L]

Die T-Nut-Montageschiene ist eine stabférmige Halterung, die in die T-Nut der Achse eingesetzt wird. Dabei sind Fixierbohrungen auf
der T-Nut-Schiene vorhanden. Von der Motorseite gesehen wird die NTBL-Schiene links und die NTBR-Schiene rechts davon eingesetzt.
* Bei der Schubstangenausfiihrung (RA) kann nur NTB gewahlt werden, wahrend beim breiten Radialzylindertyp (WRA) entweder NTBL

(fiir den rechts montierten Motortyp) oder NTBR (fiir den links montierten Motortyp) auszuwahlen ist.

Fiir RCP6(S)-RA6L]
Modell-Nr: RCP6-NTB-RA6

Fiir RCP6(S)-RA4]
Modell-Nr: RCP6-NTB-RA4

8-M6
8-M4 (60)
(60)
r \
. ; T ] [ B ()] 1) )
iaige] -} = =& -] B2 0 e - - - {
B — ] = \ \ \
& S—.) : : o —= @ o (2] <) ° B
5 50 (Max.: Hub-12 Min.: 10) 50 5 5 50 (Max.: Hub +12.5 Min.: 10) 50 5
Hub +98 Hub +122.5

—
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Fiir RCP6(S)-RA7[] Fiir RCP6(S)-RA8[]
Modell-Nr: RCP6-NTB-RA7 Modell-Nr: RCP6-NTB-RA8
&-M6 8-M8
(60) 65)
( -
[@ [ (2] 2 Y % © o O] [@ o &
= A= ————— —
[ T—— T BT & o e ©
. Hu ! i 7.5 50 (Max.: Hub +70.5 Min.: 15) 50
Fiir RCP6(S)-WRA10[] Fiir RCP6(S)-WRA12[]
Modell-Nr: RCP6-NTB-WRA10 Modell-Nr: RCP6-NTB-WRA12

Fur RCP6(S)-WRA 1401 Fiir RCP6(S)-WRA16L]
Modell-Nr: RCP6-NTB-WRA14 Modell-Nr: RCP6-NTB-WRA16

325

Schwenkbare FuBBhalterung

QR RCP6(S)-RRALCIR

Halterung zum Ausrichten der Zylinderbewegung bei anderer Verfahrrichtung der Last am Stangenkopf als die der Schubstange.

Einsetzbare Modelle Modell-Nr. * Scharniergelenk und schwenkbare FuBBhalterung fiir RCP6(S)-Radialzylinder werden
RCP6(S)-RRA4R RCP6-QR-RRA4R getrennt eingerichtet. Die Montage erfolgt kundenseitig anhand der technischen
RCP6(S)-RRAGR RCP6-QR-RRAGR Zeichnung. Bei der Anordnung empfehlen wir, Gbereinstimmend auf derselben Ebene

wie in der technischen Zeichnung vorzugehen.
RCP6(S)-RRA7R RCP6-QR-RRA7R Auch bei der RCP6(S)-Baureihe sind Scharniergelenk und schwenkbare FuBBhalterung
RCP6(S)-RRA8R RCP6-QR-RRA8R gemeinsam zu verwenden. Techn. Zeichnungen siehe Scharniergelenk-Option (NJ) auf S. 110.
Schlittenroller

SR RCP6(S)-SAD/WSAD (*) Vorschau: Die Reinraum%/pen RCP6(S)CR-SALIC/WSALIC erscheinen spater.

Siehe das gemeinsame RCP6-Betriebshandbuch fiir Standard- und Reinraumtypen.
Anderung des Konstruktionsaufbaus der Standard-Schlittenausfiihrung auf Wilzrollenlager wie beim Reinraumtyp ().
Bei der Schlittenroller-Spezifikation entsprechen Aussehen und Abmessungen des Schlittengehduses dem des Reinraumtyps.

Schlittenabstandshalter
SS RCP6(S) -SA7R/SA8R

SSE - Zwischenplatte zum Anheben der Oberseite des Schlittens, sodass dessen Positionshohe die des Motors tiberragt.

Fiir RCP6(S)-SA7R g Fiir RCP6(S)-SA8R
Modell-Nr: RCP6-SS-SA7 g Modell-Nr: RCP6-SS-SA8 M8 Bohrung
S g +0.012 . \l—L
275 3 2 ﬁ?goh%ng Tiefe 8 81.5 2-g6H7 Tiefe 5 \ 11%%
- ~ 105 Einschraubtiefe: 9 mm| 67.5 14 | (@6H7 Abweichung: +0.02)
67.5 10 olaE 85 /—L @ g
\o{m'g r ;l S o — e -
i Q r 47 E " -
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Doppel-Schlitten
[} RCP6(S)-SA]

Zusétzlicher Schlitten, der frei bewegbar und nur an der Linearfiihrung montiert ist (ohne Spindel- oder Zahnriemenverbindung).
Mit der Doppelschlitten-Option kann die zuldssige dynamische Momentbelastung und die Auskragung der Last erhoht werden.
* Weiteres Uber das zuldssige dynamische Lastmoment und die zuldssige Auskragung mit Doppelschlitten siehe S. 131.

B Auswahlhinweis zu Montageoptionen bei Schubstangenachsen

@ Die Montageoption mit Flansch (FL) steht nicht zur Verfligung bei die Wahl folgender Hublangen der
Achstypen RCP6(S)-RA4R/RA6R/RA7R/RA8BR/RRA4R/RRA6R/RRATR.

« RCP6-RA4R 50 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RA4R 50~100 mm (Standard / Mit Bremse)
« RCP6-RA6R 50 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RA6R 50~100 mm (Standard / Mit Bremse)
« RCP6-RA7R 50~100 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RA7R 50~150 mm (Standard / Mit Bremse)
« RCP6-RA8R 50~100 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RA8R 50~150 mm (Standard / Mit Bremse)
« RCP6-RRA4R 60 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RRA4R 60~110 mm (Standard / Mit Bremse)
« RCP6-RRA6R 65 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RRA6R 65~115 mm (Standard / Mit Bremse)
« RCP6-RRA7R 70 mm (Standard / Mit Bremse) « RCP6S-RRA7R 70~120 mm (Standard / Mit Bremse)

@ Die Montageoption mit Flansch (FL) kann nicht verwendet werden bei die Wahl folgender Hublangen
des auf der Seite montierten Achstyps RCP6(S)-RRAS8R.

« RCP6(S)-RRA8R 50~100 mm (Standard / Mit Bremse)

@ Bei Auswahl der Flansch-Option (FL) fur die Achstypen RCP6(S)-RRA£R ist auf umgebende Teile zu
achten, da es bei bestimmten Hubldngen zu Beeintrachtigungen zwischen Kabel und Montageflache
kommen kann. Ebenfalls kdnnen Stérungen zwischen Kabel und Werkstlick bei Wahl eines optionalen
Spindelspitz-Adapters (FFA, NFA, KFA) fur die Achstypen RCP6(S)-RRA4R/RRA6R/RRA7R bei gewissen
Hublangen auftreten.

B Montagehinweis zu Schubstangenachsen

Bei der Montage der Achse an der Stirnseite oder . AuReH Kraft
optional mit einem Flansch diirfen keine duBeren ‘ i
Kréfte auf die Achse wirken. AuBere Krifte kdnnen o T H
zu Fehlfunktion oder Schaden an Teilen fiihren. Lﬁg .
Wenn duflere Krafte an der Achse angreifen oder T
die Achse z.B. mit einem kartesischen Roboter AuBé€ Kraft »
kombiniert wird, sind die Montagebohrungen am <Spezifikation mit Flansch>

Rahmenboden der Achse zur sicheren Befestigung f
zu verwenden. .. =

LE

Fir den Fall, dass die Achse horizontal eingebaut E

und Uber einen Flansch gesichert wird (bzw. bei

Rahmen-
sockelstlitze |

der Seitmotor-Ausfiihrung iber die Montage- <Spezifikation mit Seitmotor> ly
bohrungen fiir die Bremse), aulerdem keine

auBeren Kréfte auf die Achse wirken, ist eine L
Rahmensockelstiitze gemaR rechter Abbildung . -

zur Aufnahme der Achse zu verwenden. Rahmensockelstiitze

Bl Einbaulagen

+ Auch wenn auf der Seite oder unter der Decke liegende Einbaulagen méglich sind, kann dies zu Schlupf und
Schieflage des Edelstahlbands flihren. Bei derartiger fortlaufender Nutzung kann das Edelstahlband brechen.
Daher ist tdglich das Band zu inspizieren und justieren, falls Schlupf oder Schieflagen festgestellt werden.

« Bei einem vertikal zu montierenden Typ mit geradem Motoranbau sollte sich der Motor méglichst oben
befinden. Eine untenliegende Motorposition macht zwar im Normalbetrieb keine Schwierigkeiten; bei langeren
Stillstandsperioden kann es aber zur Zersetzung des Schmiermittels kommen, welches in die Motoreinheit
flieBen und in seltenen Fallen zu Problemen fiihren kann.

Optionen 1 1 2
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Korrelogramme von Schubkaft und Stromgrenzwert

.] RCP6-Baureihe Schlitten-Ausfiihrung / Schubstangen-Ausfiihrung

Bei Schubbewegungen kann die Schubkraft im Bereich von 20 (30) % bis 70 % (iber die Anderung des Stromgrenzwertes der Steuerung
eingestellt werden. Die maximale Schubkraft ist modellabhdngig. Deshalb muss die erforderliche Schubkraft mit Hilfe der unten und auf der
nachsten Seite stehenden Tabellen Uberpriift und ein geeigneter Typ fiir den geplanten Einsatz ausgewahlt werden.

Fur Schubbewegungen mit einer Schlittenachse ist der Stromwert fiir die Schubkraft so zu begrenzen, dass das Gegenkraftmoment, das von
der Schubkraft erzeugt wird, nicht 80 % des zuldssigen dynamischen Lastmoments (Ma; Mb) gemaR Katalogangabe tibersteigt.

Zur Veranschaulichung der Momentenberechnung kann der Wirkpunkt des Flihrungsmoments aus den Abbildungen unten entnommen werden.
Bei der Berechnung des erforderlichen Moments ist der Versatz des Wirkpunktes der Schubkraft zu bericksichtigen.

Bitte beachten: Wenn eine zu hohe Kraft wirkt, die das zuldssige dynamische Lastmoment {ibersteigt, kann die Fiihrung beschéddigt und die
Lebensdauer verkiirzt werden. GleichermaBen ist ein ausreichender Sicherheitsfaktor bei der Festlegung der Schubkraft zu berticksichtigen.

Schlitten-Ausfiihrung Tischschlitten-Ausfiihrung Schiitten-Ausfihrung Matlh Tischschlitten-Ausfihrung
SA4 36 TA4 12
SA6 46 TA6 16.5
SA7 48 TA7 19.5
SA8 455
WSA10 26.5
WSA12 32
WSA14 36
WSA16 385
Wirkpunkt des Fiihrungsmoments * Einheit: mm
Berechnungsbeispiel: g
Wenn eine RCP6-SA7C-Achse im Schubbetrieb mit 200 N arbeitet, die an der rechts 3
abgebildeten Stelle wirkt, wird das auf die Fiihrung wirkende Moment Ma berechnet zu: 200N |:> T
Ma = (48 + 50) x 200 = 19600 (N-mm)

=19,6 (Nm) f ﬁ} 1 Dmmm

Wenn das zuldssige dynamische Lastmoment Ma der RCP6-SA7C-Achse 44,7 N-m betragt,
ergibt dies ein zuldssiges Wirkmoment von 44,7 x 0,8 = 35,76 > 19,6.

Die Achse kann also mit diesem Wert betrieben werden.

Wenn ein Mb-Moment wahrend einer Schubbewegung auftritt, wird das Moment aus der Lange der Auskragung errechnet.
Dabei darf das berechnete Moment 80 % des zuldssigen Lastmoments nicht tiberschreiten.

Korrelogra mme von SCh ubkraft und Stromg renzwert * Die unten stehenden Diagramme stellen nur Richtwerte dar.

Die Kurven kdnnen geringfiigig von den Istwerten abweichen.

SA4/RA4/RRA4/TA4 SA6/RA6/RRA6/TA6

350 | 400 | |
—~ 350 L ~
_ Steigung 2.5_+— - Steigung3 _—"
S a5 telgun/. _ = 300 =
£ £ 250 p
s 200 // Stei 5 % 200 4/ St 6
2 150 // ew = = Steigung 6,
> 2 150 —
g 100 ,//,4/ Steigung 10— 3 100 — Steiqung 12—
50 _— — I e J |
0 1 Steigung 16 58 = Steigung 20
0 10 20 30 40 50 60 70 80 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

SA7/TA7/WSA14 SA8/WSA16

700 1000
600 | ] 900 | -~
N T Cani I /
. @ gt~ . =
=2 ¥ =2
£ a0 ] £ 600 ==
= -~ Steigung 8 S 500 -~ -
2 300 = ° ~ Steigung 10
S - — S 400 Jung 2
S — Ctai | S ~ —
8 200 Steigung 16 S 300 ~ Steigung 20
I 200 e
100 -t — | |
o Steigung 24 108 = [Steigung 30|
0 10 20 30 40 50 60 70 80 0 10 20 30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
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WSA10/WRA10

Schubkraft (N)

350 |
300 ~
Steigung 2.5_1—"
250 e
200 —
/
150 7 steigung 5—
100 -~ —euna 1
- /, oteigung
50 —
0 ] Steigung 16
0 10 20 30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%)

RA7/RRA7/WRA14

Schubkraft (N)

1200 |
1000 | —
Steigung4_+—

800 St

600 Steigung 8

300 1 — — |

200 L Steigung 16

L ——
0 = Steigung 24
0 10 20 30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%)

Vertikale Zuladung und Lebensdauer

WSA12/WRA12

Schubkraft (N)

400 T
350 ,teigung3//
300 ~
250 P
L~
200 /4 Steigung 6
150 —
100 Steigung.12
50 /_—
0 Steigung 20
0 10 20 30 40 50 60 70 80

Stromgrenzwert (%)

RA8/RRA8/WRA16

Schubkraft (N)

2500
2000 StciguLg 5
A

1500 >
1000 ﬁfnigung 10

500

[——"] Steig}mg 20
0 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Stromgrenzwert (%)

* Die unten stehenden Diagramme stellen nur Richtwerte dar.

Bei vertikalem Einsatz der Achstypen RCP6(S)-RA8, -RRA8, -WSA16 (nur Modelle mit
Steigung 5 mm) und WRA16 (nur Modelle mit Steigung 5 mm) kann deren Lebensdauer
je nach Zuladung stark variieren.

Dies ist im folgenden Diagramm zu Uberpriifen.

RA8/RRA8/WSA16/WRA16

Lebensdauer (km)

6000
5000
4000
3000
2000
1000

0

T
60 kg

N

10 20 30

40 50

Vertikale Zuladung (kg)

60

70

Die Kurven kénnen geringftigig von den Istwerten abweichen.
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Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung

Die nachfolgenden Tabellen zeigen die moglichen Zuladungen fiir verschiedene Achsmodelle in Abhéngigkeit von Beschleunigung
und Geschwindigkeit. Uber eine der Tabellen ist das passende Modell entsprechend den Betriebsanforderungen auszuwéhlen.
Mit der Steuerung MSEP-C/LC ist ein Hochleistungsbetrieb nur méglich, wenn als Option ,Hochleistungsspezifikation” angegeben wurde.

9 3 Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von
E n g esc h a I tete H oc h I €l St un g S St u fe RCP6/(S)-SA4C/SA6C/SA7C mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

B RCP6/RCP6S-SA4C

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage| Horizontal | Vertical Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Gsls;m\ Beschleunigung (G) Gg;ctlle?- Beschleunigung (G) Ge;cl;w_in- Beschleunigung (G) Gglsd;w.in» Beschleunigung (G)
(mm/s) |0.1/0.3]0.5]0.7| 1 [0.1]0.3]0.5 mm9 [01103]05]0.7] 1 [0.1]03]05 ﬁ:?m% 0.1/03[05(0.7| 1 [0.1/0.3|0.5 (ngm?ét) 0.1/0.3/0.5/0.7| 1 |0.1/0.3]0.5
0 [7]7]5]5]45[15[15]15 0 [12]12]12]10/9[3[3]3 0 [14[14[14]14]14]|55|5.5]5.5 0 |18]18]18]18]18]12[12]12
140 | 7|7 | 5|5 |45[1.5[1.5/15 85 |12]12]12]10/ 9|3 [3 |3 40 |14|14|14]14]14(5.5]5.5]5.5 20 |18|18|18|18[18[12]12]12
280 | 7| 7|55 |45]1.5[1.5]15 175 |12]12]12|10[ 9|3 [3[3 85 [14]14]14]14]14|5.5[55]|5.5 40 |18[18]18]18[18[12]12]12
420 (77 [5]5][45]15/15[15 260 |12[12[12[10/ 9|3 [3 |3 130 [14[14[14]14[14|5.5|5.5]|5.5 65 |18|18|18|18[18[12]12]12
560 | 7 | 7|55 |45[1.5[1.5]1.5 350 [12]12]12][10/ 9|3 [3[3 175 [14]14]14]14|14|55|5.5|5.5 85 [18]18]18[18]18]12[12]12
700 | 6 | 6 | 5 [45] 4 [1.5[1.5]1.5 435 |12[12]12]10] 8 |2.5]2.5[2.5 215 [14]14]14]14]14|5.5[5.5/5.5 105 | 18]18]18|18[18[12|12]12
840 614]4]|35 111 525 [12]12|10| 8 | 7 |225|225|2.25 260 |14]14/14|14[13[5.5]|5.5|5.5 130 | 18[18 (181818 [11[11 |11
980 414|325 111 610 |12[10] 8 | 6 | 5 [225]225[225 305 [14]14|14[14[12| 5[5 5 150 | 18]18]18|18[18[10[10] 10
1120 25/ 2|15 11075 700 81643 2 |175 350 [14/12]12[12|10|4.5/4.5/45 175 118[18[18|18[18[ 9|9 | 9
1260 2 151 0.5 785 714133 1.5[125 390 (14/10[10[10[10] 4 | 4 |35 195 |118]18]18/18[18( 8 |8 | 8

B RCP6/RCP6S-SA6C

Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Ggsdlm(win- Beschleunigung (G) Ggscl;(win- Beschleunigung (G) Gg;clllwi?- Beschleunigung (G) Gg;crll(vﬁ? Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkei igkei
(,%gmi) 0.1/0.3/0.5/0.7| 1 [0.1{0.3]0.5 (r:\gmi) 0.1/0.3/0.50.7| 1 |0.1/0.3]0.5 (mgm/s) 0.1/0.3/0.5/0.7| 1 |0.1{0.3]0.5 (mgm/s) 0.1/0.3/0.50.7| 1 |0.1/0.3]0.5
0 [15)15]10|8 |7 |1 ]1]1 0 [28]26|18[16]14]|2.5|2.5|25 0 [32]32]26]24|20| 6|6 |6 0 [40]40|35|35(35]|16|16|16
160 |15[15(10(8 |7 [1 | 1] 80 |28|26[18|16|14[2.5]|25(25 40 [32]32]26(24|20|6 |6 |6 20 |40/40|35|35|35|16[16]|16
320 [15[12[10[ 8 [6 |1 [ 1|1 200 |28(26[18|16[14[2.5[2.5[2.5 100 [32[32[26(24(20| 6|6 |6 50 |40|4035|35[35[16[16|16
480 |12]12]9 (8|61 ]1]1 320 [28]26|18[14[12]|2.5]|2.5]25 160 |32[32]26]24|/20|16 |6 |6 80 |40/40|35|35|30[16[16]|16
640 [12]12| 8|6 [5[1][1]1 440 |28]26[18[12[10]2.5/2.5/25 220 [32]32|26[24[20| 6|66 110 [40[40[35[35[30[16]16] 16
800 |10]10|65(453[1]1]1 560 (2812012 8 | 7 |25|25]25 280 |32]32|26|24|15[6 | 6 |55 140 |40[40(35|35[28[16|15|15
960 8|5 (352 1)1 680 |20[15| 9| 5| 4 [25[25[25 340 [3232|20[18[12] 6 [ 5 [45 170 [40[40[32[32[24[14]13]12
1120 653|215 0.5/0.5 800 [15]9 |52 |1]2]2]1 400 |32]22]12]11| 8 |45|3.5|35 200 (40(35/28[25]20|11]10] 9
1280 11111 0.5 900 513111 0.510.5 450 126|115/ 8 |6 | 4|35/ 2|2 225 [40]28/20|18]14] 9 | 8
1440 105
H RCP6/RCP6S-SA7C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gg;cillw;n- Beschleunigung (G) Gggcrll(wjn» Beschleunigung (G) Gssdllwin- Beschleunigung (G) Gg;cll\(wjn- Beschleunigung (G)
igkeit igkeit i it igkeit
(mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 {0.1]0.3|0.5 (n?m%) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 ]0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3/0.5(0.7| 1 {0.1]/0.3|0.5
0 [37]37]22]16]14]3[3]3 0 [46]46]35]28|27| 8|88 0 [51]51[45]40/40[16[16]16 0 [55]51]45]40/40]25[25]25
200 |37]37]|22]16[14[3[3[3 140 | 46]46/35|28(27|( 8 |8 | 8 70 [51]51[45[40(40]|16[16]16 35 [55]51/45[40(40]|25]25]25
420 |37[34|20]16|14]3 |3 |3 280 [46]46/35(25/24| 8 |8 |38 140 |51[51]40(38|35|16|16|16 70 |55|51[45/40[40(25|25|25
640 [37]20[15[10[9[3[3[3 420 |46[34[25[15[10] 6 | 5 |45 210 [51|51[35[30[24[11[10[95 105 [55[51[45[40[35[22[20]19
860 12/10| 7 | 4 3|25 560 [35]20|15]|10/ 6| 5|43 280 |51]40/28|20|15(9 8|7 140 |55[45(35|30[25(16|14|12
1080 8 [45[4 2 2|1 700 |20|15[10/ 5|3 [4[3[2 350 [51/30]/9 |4 7]5]4 175 |55[30]18 1119 |75
1200 552121 1 840 942 1 420 [40]| 7 5|2 210 |45 8 8
980 4 490 |20 2 245 |35
M RCP6/RCP6S-SA8C
Steigung 30 Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Ggscl;win- Beschleunigung (G) ngcl;(vﬁ?- Beschleunigung (G) Ggsd;(win Beschleunigung (G) Ggsct;(win» Beschleunigung (G)
igkeit igkei igkeit igkeit
(mm90.1]03[05]0.7] 1 Jo.1]03[05  (mm|0.1]03]05]0.7] 1 [0.1]03[05  (mmis|0.1]0.3]0.5[07] 1 [0.1]03]05  (mmie|0.1]0.3]05]0.7] 1 0.1]0.3][05
0 [28|26]/20]16]13|3 |3 |3 0 0 ]51/45|40/35| 4 |14 |4 0 [70]70]70|70|65]|25|25|25 0 [80]80/80|80|80|55|55]|55
100 |28[26]20]16|13|3 |3 |3 50 |60|51]45/40(32(4 4|4 50 |70[70|70|70|65[25|25|25 50 |80/80|80|80|80|55|55|55
200 [28|26|20[16[13[ 2|22 100 [60(51(45(33(30| 4 |4 | 4 100 [70[70[70[70]65]25]25] 25 75 [80]80[80[80[80]30|30]30
400 | 282418 |15|11]1.5]1.5] 1 200 [60]51/45(33|25|4 4|4 200 |70]65|50/40(35(20|20]|20 100 |80[80(80/80(80(18|18|18
650 |21]18|15|12|8 1] 1|1 300 [60]51/40(30(23| 4 4|4 300 |70]60/30|25]/20f(10/ 9|9 125 |80[80(80|70[70(18|18]18
850 14(10| 7 |5 111 400 |50(35|30|23]|20f 2|2 |2 400 |70|25]|15|8 |5]5]3 |2 175 |180[70]40|30[25(14[12]10
1000 8|16 |3]|2 650 |50|20|15/8|6[2]2)|2 500 [55/10] 2 311 200 (80]50/20(10| 5|10/ 6|5
1200 412|105 800 10/6]2]1]1]05 225 (8020 5 71
900 7 |13 ]05 250 [ 80 5
1000 411
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Referenzdaten

. . Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von
E In g esc h a Itete H oc h I eistun g sstu fe RCP6(S)-SA4R/SA6R/SA7R mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

B RCP6/RCP6S-SA4R

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Géfé'ﬂ“e“.'? Beschleunigung (G) Gg;clllen Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Gssdl\(win Beschleunigung (G)
it igkei igkeit
(mm/s) [0.1]0.3]0.5(0.7| 1 {0.1{0.3]0.5 (nlf\gm/;) 0.1/0.3|0.5|0.7| 1 |0.1/0.3|05 (,:?m% 0.1/03|05/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (nlqgm%) 0.1/0.3|0.5|0.7| 1 |0.1/0.3|05
0 |7]7]5]/45/45|15/15]15 0 |12]12]12]10/ 93|33 0 |14]14]14]12]12]55|55]|55 o |18]18]18]18]18]12]12]12
140 | 7 [ 7 [ 5 [45]45]|15[15][15 85 |12]12]12]10/ 93|33 40 |14|14|14]12]12(5.5]5.5]5.5 20 |18|18|18|18[18[12]12]12
280 | 7 | 7| 5]45]45|15[1.5]15 175 |12]12]12|10[ 9|3 [3 [ 3 85 [14]14]14]12]12]55[55]5.5 40 |18[18]18]18[18[12]|12]12
420 [ 7 [ 7[5 ]45]45]|15[15][15 260 |12]12]10/ 9|9 [3[3[3 130 [14[14[12]12]11]5.5]55]55 65 |18|18|16|16|16[12]12]12
560 | 7 | 7| 5]45] 4 |15][1.5]1.5 350 [12]12]10[ 98| 3[3[3 175 [14[14[12]12]11]5.5]|55]5.5 85 |18|18|16/16|16[12]12]12
700 65|44 101 435 [12]12]10] 9 | 8 [2.5/2.5/25 215 [14[14[12]12[11|55[55[55 105 [18[18[16[15[15[12]12]12
840 6[4]3]3 1]1 525 |12]12| 9 | 7 | 7 [225]225]225 260 [14]14[12[12[11|55[55] 5 130 [18[18[16[15[14[11][11] 11
980 414 (25/2 101 610 107 ]5]4]25[2]2 305 [14]14[12][12]11| 5[ 5 |45 150 | 18]18]16|15[14[10]10] 10
1120 25[1]1 0.5 700 71432 15]1 350 [14[12[12[10[10{ 4[4[ 4 175 [18[18[16[15[14| 8 |7 | 7
1260 1 /05/05 785 413215 101 390 [14]10] 7 [ 6 | 4 [35[35[25 195 [18[18[16[14[10] 7[5 5
Hl RCP6/RCP6S-SA6R
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Ggsdlm(win- Beschleunigung (G) Ggsdllwin Beschleunigung (G) ngillw;n- Beschleunigung (G) Gg_sdll(wjn Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit igkeit
(9 |0.1]0.3[05]0.7] 1 [0.1]0.3[05  (mmig|0.1]03]05]0.7] 1 [0.1]03]05  (mmis)|0.1]03]0.5]07] 1 ]0.1]03]0.5  (mms)|0.1]0.3]05]0.7] 1 0.1]0.3]05
0 [15]15]10|8 |7 |1 |11 0 [28]26|18[16|14]|2.5|2.5|2.5 0 [32]32]26]24]|20| 6|6 |6 0 [40]40|35|35|35]|14|14|14
160 |15[15(10(8 |7 [1 |1 ]1 80 |28|26[18|16|14[2.5]|2.5|2.5 40 [32]32]26(24|20|6 |6 |6 20 |40/40(35|35|35[14[14|14
320 [15[12]10][8 |6 1] 1]1 200 | 2826|1816 14[25[2.5[25 100 [32[32[26(24[20| 6|6 | 6 50 |40/40(35|35|35[14[14[14
480 11211219 (8|61 [1]1 320 |28|26|18|14|12|2.5]|2.5|2.5 160 |32]32|26(24|20| 6 |6 | 6 80 [40/40(35|35[/30]|14[14 |14
640 [12]12]| 8|6 [5[1[1]1 440 [28]26[18[12[10]2.5[2.5/25 220 [32]32|26[24[20{ 6|66 110 [40[40[35[35[30(14]14] 14
800 [10]10]6.5(45[3 |1 |11 560 |28|20|12| 8 | 7 [25]25]|25 280 [32[32]26(24|15] 6| 6 |55 140 [40|40|35|35|28]|14 (14|12
960 85|35/ 2 111 680 [20]15| 9| 5|3 |25/25]25 340 |32]32|20|18[12| 6 | 5 |45 170 |40[40(32|32(24(12|12]10
1120 613|215 0.5]0.5 800 [15]9|5[2]1]2][15]1 400 |32[20[12|11] 8 [4.5|35[35 200 [40[35/28[25[18]|10[ 8 | 7
1280 110.5/0.5 900 5[3]1 450 126|126 |53 |3|2]2 225 |40(25|16/12|10| 6 | 4
H RCP6/RCP6S-SA7R
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gg;clllvvj{\ Beschleunigung (G) Ggsclllwin Beschleunigung (G) Geschwind Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
1B gkeit igkei digkeit
mm9[0.1]03[05]07] 1 Jo.1]03[05  (mmeg|0.1]03]05[07] 1 [01]03[o5 010305 [07] 1 [01]03[05  fume|0.1]03[05[07] 1 [01]03]0s
0 [37]37]22]16]14|3 3|3 0 |46/46]35/28|27| 8|88 0 |51]51]45/40(40]16]16]16 0 |55]51/45/40(40]25]25]25
200 [3737]22[16[14[3[3[3 140 [46[46[35[28[27| 8|8 |8 70 |51]51]45/40/40[16|16]16 35 |55|51|45/40/40(25]25]25
420 |37]30]18|16|14]3 |3 |3 280 [46]46/35(25/21| 8 |8 |38 140 |51[51]40(38|35|16|16|16 70 |55|51[45/40[40(25|25|25
640 [37]18[15[10[9[3[3[3 420 |46[30[20[15[10] 6 | 5 |45 210 [51/45[35[30[24[11[10[95 105 [55[51[45[40[35[22[20]19
860 12/101 3 | 2 3|25 560 [35]20|13|10/ 6| 5|43 280 |51]35/25|20(|15(9 |8 |7 140 |55[45(35|30(25(16|14|12
1080 2 0.5 700 |20[13|6[3[2[3[2]15 350 [40[20] 3 |1 7141 175 |55[30]16 11175
840 411 420 [30] 2 4 210 | 40 4
Hl RCP6/RCP6S-SA8R
Steigung 30 Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Ggsd‘lwin- Beschleunigung (G) Gssdllwin Beschleunigung (G) G;;cllle?- Beschleunigung (G) G§§cll1(vﬁ? Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkei igkei
(r;gm/;) 0.1/03|05/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (Aqgm/;) 0.1/0.3|0.5|0.7| 1 |0.1/0.3|05 (mgm/s) 0.1/03|05/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5|0.7| 1 |0.1|0.3|05
0 [26|24]|18|15]13|3[3 |3 0 [55]51|35|33/30|4 /4|4 0 [70]70]70|70]65]|25|25|25 0 [80]80/80[80|80|55|55|55
100 |26(24]18]15|13|3 3|3 50 |55|51|35|33|30({4 4|4 50 |70|70|70|70|65[25|25|25 50 |80/80|80|80|80|55|55|55
200 [26]24|16[15[13[2[2 ]2 100 [55[51[35[33[30] 4|4 |4 100 [70[70[70[70]65]25]25] 25 75 [80]80[80[80[80]|30|30]30
400 | 242013 ]12|11]1.5]1.5] 1 200 [55]51|35(33|25|4 4|4 200 |70]60/50/40(35(14|14|14 100 |80[80(80/80[80(18|18|18
650 [21]14]10[ 9|8 [1][1]1 300 |55|51(35/24|16[ 4[4 4 300 [70|45|30[20[20( 7 [7 [ 7 125 [80[80[80[70[70|18]18]18
850 916|142 111 400 [45|35|22(18]12] 2|2 |2 400 165|159 |4 |1]|3]|2]1 175 [80|70|35[30(25]|14 (11|10
1000 50321 650 |40(20]/ 9|4 [3[2[2]2 450 [45]11] 2 1]o05 200 |80|40[14| 4| 2[8[3 ]2
1200 1 800 100 3] 1051105 500 [25] 4 225 (80|10 5|05
900 711 250 [ 65 2
1000 4
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Referenzdaten

Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

RCP6(S)-WSA10C/WSA12C/WSA14C mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Hl RCP6/RCP6S-WSA10C
Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Gslsgm Beschleunigung (G) Gg;cl;wjn Beschleunigung (G) Ggsdl](win Beschleunigung (G) Ggsdllwin Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit
(mm/s)[0.110.3/0.5/0.7| 1 ]0.1{0.3|0.5 (mgm/s) 0.1]0.3{0.5|0.7| 1 [0.1]0.3|0.5 (nl,gm%) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5
0 [4]4]3][3]25 0 [15]15]13][13]12 0 [28]25[22]20|20[3 |33 0 [40]40]40]35|30]10[10]10
140 |44 ]3[3][25 85 [15]15][13[13]12 40 [28|25[22[20]20|3[3 |3 20 [40]40/40[35[30]|10[10]10
280 |4 143|325 175 |15[15[13]|12|10 85 [28]|25]22(20|20|3 |3 |3 40 [40/40/40(35(30|10|10]10
420 | 4[4 ]33 ][25 260 [15]15/13[10] 8 130 [28]25]22(20/20(3 |33 65 [40]40/40[35[30]|10[10]10
560 |44 |3 |15]15 350 [15]15|13| 8 |5 175 128[25]22]20/20|3 3|3 85 140/40|40|35|30[10[10(10
700 | 4| 4|3 [05[05 435 |15[15[10| 7 | 4 215 [28]25/22(20[18[3[3 |3 105 | 40]40/35|35[30[10[10] 10
840 1105 525 [15]10| 53 |2 260 |28]25/22|20(14(3 3|3 130 |40[40|35/30(30f10]10| 9
980 610 |15 5|2 |1 305 |28]22|18|14[10[ 2 |1.5]1.5 150 |40[35|35|30(30(7 |7 |7
1120 700 350 [28[18[11] 7 |6 |1 175 |40[35[35|30[25[3 [3[3
1260 785 390 [28|12[7[4]2 195 |40[35[30(26[18
Hl RCP6/RCP6S-WSA12C
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gg;dl](w@n Beschleunigung (G) Gg;crl\(wjn Beschleunigung (G) G§§cil1(W!;1 Beschleunigung (G) Gg.scfQWi? Beschleunigung (G)
igkeit igkeit Igkel IgKel
(mgm/s) 0.1/0.3|0.5/0.7| 1 |0.1]/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1]0.3{0.5|0.7| 1 [0.1]0.3|0.5 (mgm/s] 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1]0.3{0.5|0.7| 1 [0.1]0.3|0.5
0 [12]12][12][11 |1 0 |[25]25][18]16]12 0 [40]40[35[30|25[9 9|9 0 |[60]56]50[45|40]18[18]18
160 [12]12]12]11]11 100 |25/25[18]16]12 50 [40/40[35[30|25]/9 ]9 ]9 25 [60]56/50[45[40]|18[18[18
320 [12]12]12]11] 9 200 [25[25[18]16]10 100 [40]40(35[30(25[ 9|99 50 |60[56|50]45[40(18]18]18
480 |12[12]12[11] 9 285 [25]25/18[12] 8 140 [40]40]35]25/25{ 9[99 65 [60]56/46[41[40]|18[18[18
640 12|10/ 9 | 8 400 |120(20|14|10| 6 200 |40]40/30|25]/20({ 999 100 | 60|56 |46|41[40(18|18|18
800 10| 9 500 [15]15/ 8|6 | 4 250 |40]40275/225[18[ 9 18| 8 125 | 60|56 |46/40(30(18|18|10
960 600 |10[10] 63 ]2 290 [40[35|25/20[14[ 5[5 4 150 |60]50[40|30[25[14]14] 6
1120 350 |40(28|14|12]|10(2 ]2 |1 180 |60[40|35|25[20f11]11]|5
1280 400 |30[18[10]| 6 | 5 [0.5 200 [60[35]30[20|14]| 7 [ 6 |45
1440 450 |25/ 83 225 [40]16]16[10] 6| 5[3 ]2
l RCP6/RCP6S-WSA14C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertical Lage Horizontal | Vertikal
GE.‘;T(E’.'? Beschleunigung (G) GgscFII(W§n- Beschleunigung (G) Ggsdlm(win- Beschleunigung (G) Gg;cll\(wjn- Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (,;?m%) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5
0 [25/25[23]20]17 0 [50[42]40[32]30 0 [65]65[55]50|45]14[14]14 0 [80]80]70]65]|60]26]26]26
140 |25]25[23|20[17 140 | 50[42[40[32]30 70 [65]|65[55[50(45]|14[14|14 35 [80]80]70[65|60]26]26]26
420 |25]25(2320]15 280 |50[42[35[23]17 140 | 6565|5546 [45[12]12]12 70 [80[80[70|65]60[26[26]26
560 [20[19/14[12] 9 420 |47[25[18]14]10 210 |65]6545/36[22[10]/10] 9 105 | 80[80|60|50[40[22|20] 18
700 [20]10[ 6|66 560 [12]10]5[3 ]2 280 [65(39(27[18[12| 8|5 4 140 [80[50(30[20[15[16]12]10
350 [61[19]10 2 175 | 50]15 61
420 |20] 6 210 |20
B RCP6/RCP6S-WSA16C
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Ggsdl\(win- Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Ggglllwin- Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit
ot [01T03]05]07] 1 [01]03[05 (e [01]03]0.5]07] 1 [0.1]0.3]05  mmis |0.1]0.3]0.5]0.7] 1 0.1]0.3[0.5
0 [50/35[28[24|20 0 [70]70/60|60[60]|15|15|15 0 [100/90[90|90|90|50|50|50
120 |50(35]28|24|20 80 |70/70|60|60|60[15][15|15 60 [100/90|90[90|90|50|50|50
240 |50[35(28[24]16 160 | 70]70|55|50[45[15|15]15 95 [100/90]90[80|80]30[30]30
365 |50(35/28|20|12 210 [70]70|55|50]40| 5|4 | 4 120 |100{90|70[70|70]19[19]19
480 |40[14| 4| 2 240 [70]55]50[35[30] 2 145 [100[70]45[35(30(11| 7| 7
550 |40 4 270 [70]40/30[24|20 160 |90(35]18|16|12]| 7 | 2
600 |30 330 [70]14) 2 170 | 90| 2 4
665 |18 365 (70 195 | 50
720 [18 405 |40
450 | 22
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Referenzdaten

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

B RCP6/RCP6S-WSA10R

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

RCP6(S)-WSA10R/WSA12R/WSA14R mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gglsgll(vevllp Beschleunigung (G) G§§cll1(wjn- Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Gssdl\(win- Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit
mm) [0.1]0.3[05]0.7] 1 [0.1]03[05  (mmi|0.1]03]05]07] 1 [0.1]03[05  (ume|0.1]03]05[07] 1 [01]03]05  (mmis|0.1]0.3[05]07] 1 [0.1]03[05
0 |4]4]3]3]25 0 |15]15[13]13]12 0 [28[25[22/20/20|3 |33 0 [40/40/40(35(30]|10]10]10
140 [ 4[4 [3[3[25 85 |15|15[13]13]12 40 [28|25|22]20[20[3[3]3 20 |40|40/40(35|30[10[10]10
280 (4[4 |3 |3 |25 175 [15]15|13[12]10 85 128|25(22|20|20(3 |3 |3 40 140]40|36|35|30|10|10]|10
420 (4]4[3][3]25 260 |15[15[13[10] 8 130 [28[25[22[20(/20|3[3 |3 65 |40/40|36|35[30[10[10]10
560 [ 4] 4|3 [15]15 350 |15[15]|13| 8 |5 175 128|25|22(20|20| 3 |3 |3 85 [40/40(36|35|30]|10(10]10
700 | 4 | 4| 3 [05]0.5 435 [15[15[10[ 7 [ 4 215 [28|25[22[20[16{3[3[3 105 [40[40[35[35[30[10[10] 10
840 1105 525 |14|10| 5|3 |2 260 [28[25]|20(16]12] 2| 2 |25 130 [40/40|35(30(30| 7 |7 |7
980 610 5121 305 [28]20]12]10| 8| 1 ]0.5/0.5 150 [40|35|35(30(30| 4|4 |4
1120 700 350 [28|14| 6|4 |3 175 [40[34[32[24[20{ 1 [ 1] 1
1260 785 390 [28] 61 195 [40[20[14[12] 11
Hl RCP6/RCP6S-WSA12R
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gg;c?(win Beschleunigung (G) Ggsdl\(win Beschleunigung (G) G§§cllw(wi;1 Beschleunigung (G) Gggctwj? Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkei igkei
(mgm/s) 0.110.3{0.5(0.7| 1 ]0.1|0.3|0.5 (mgm/s) 0.1]0.3{0.5/0.7| 1 [0.1]0.3|0.5 (mgm/s] 0.110.3{0.5(0.7| 1 ]0.1|0.3|0.5 (mgm/s) 0.1]0.3{0.5|0.7| 1 [0.1]0.3|0.5
0 [12]8]6]4]3 0 [25/25/18]16]10 0 [40[40[35/30/25]9 9|9 0 |60]56]|50/45/40]|16|16]16
160 [12[ 8643 100 [25[25[18]16]10 50 |40[40[35/30|25|/9 9|9 25 |60|56|50|45[40[16]16]16
320 (12|86 |4 |3 200 |25[25|18|16|10 100 |40/40|35(30|25|1 9|99 50 [60|56(50|45]/40]|16[16|16
480 [12] 8642 285 |25|25/18[12] 8 140 [40[40[35(25(25]/ 99| 9 65 |60|56|46|41|40[16]16]16
640 8|16[4]1 400 [20/20(14]10| 6 200 [40[40|30(25]|20] 9|9 | 8 100 [60|56|46|41]40]|16|16|16
800 714 500 |15]15|/8 |6 | 4 250 [40|40(275[5(18{ 9[8[ 4 125 [60[56[46[40[30[16]14] 10
960 600 |10| 6 | 6 | 3| 2 290 [40(35]|25(20(14|5|5 | 4 150 [60]|50/40(30]25|12|10| 6
1120 350 [40(28]14]12]10] 2|2 |1 180 [60/40|35[25/20| 8 |6 |5
1280 400 130/18|10| 6 | 5|1 200 |60(35]|30|20|14| 5|5 | 4
1440 450 |125| 8 | 3 225 |40[16|16/10| 6 | 2
Hl RCP6/RCP6S-WSA14R
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Gg,sdﬂ(m?- Beschleunigung (G) G§§cll1(w§n- Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G)
igkei igkeit digkeit igkeit
mmis) [0.1]03]05]07] 1 [0.1]03]05  (mmig|0.1]0.3]0.5]0.7] 1 [o.1]0.3]0s (s |0.1]0.3]0.5]0.7] 1 Jo.1]03]0.5 mms | 0.170.3]05[0.7] 1 [o.103]0.5
0 |25|23[19]14|11 0 |50[42|40)32|30 0 |65|65|55|50|45(14[14|14 0 |80[80|70|65|60(26|26|26
140 |125|23[19]14 |11 140 (50|42 |40(32|30 70 [65]65]|55|50(45]|14|14|14 35 [80|80|70|65|60]|26|26|26
420 125/23(19]13| 8 280 | 50(42|35|23|17 140 |65|65|51(46|45|12[12]12 70 [80|80|70|65|60(26]|26|26
560 [20[19]14[10] 5 420 |47]25[18]14[10 210 [65|65(45[31[22{ 8|66 105 [80[80[60[50[40(22[20]18
700 |20/ 8 |6 | 6|3 560 |12]10| 5|3 |2 280 [65[31]21(14|6 |6 |4 |2 140 |80|50]10/ 6 |6 [13]8 |3
350 [35] 8 1 175 [40] 5 4
420 | 7 210
l RCP6/RCP6S-WSA16R
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Ggsclllwin- Beschleunigung (G) Gs;cllm(wjn- Beschleunigung (G)
gkeit igkeit t
s loafos]os]07] 1 Jo1]o3o5 (e |o103[05]07] 1 Jo1]03[05  mmis|0.1]03[05]07] 1 [0.1]03[05
0 [30[30]28]24]20 0 |70|70|60]|60(|60]|15|15]15 0 [100[90]90]90(90]45]45]45
120 [30[30[28[24]20 80 |70|70|60|60|60[15]15]15 60 [100/90|90 |90 |90 (45|45 |45
240 [30[30|28|20|16 160 [70|70|55[45][45]|10[10|10 95 [100[90|90|80|80]|27|27|27
365 [30/28]18[12] 6 210 |70|65(45[30(28| 2 | 2 | 1 120 [100[90[65(50(45|7 |7 |7
480 |130| 6 240 |70(30]22|14|10 145 |80 1
550 |14 270 |70]12| 6 | 4 160 |35
600 | 2 330 |35 170 | 8
665 365 |12 195
720 405
450
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Referenzdaten

Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung

q A Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von
E In g esc h a ItEte H oc h I eistun g sstu fe RCP6(S)-RRA4C/RRA6C/RRA7C mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

B RCP6/RCP6S-RRA4C

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Géfé'ﬂ“e“.'? Beschleunigung (G) G§§cll1(wjn- Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Gssctl\(win- Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (r:1gm7;) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5
0 [7]7]6]5]|35[1.5[15]15 0 [18]17]15]14]13]3[3 |3 0 [28]25[22]20|20|6 (6|6 0 [40]40]40]35|30]10[10]10
140 | 7716 ]5|35[15[15]/15 85 [18]17]15[14[13|3[3 |3 40 [28|25]/22[20]20|6[6 |6 20 [40]40/40[35[30]|10[10]10
280 | 7|7 |6 |5[35[15/15]15 175 118 (17 ]15|14[12(3 |3 |3 85 [28]25]22[20|20| 6|6 |6 40 [40/40/40(35(30|10|10]10
420 | 7| 7|6 |5]35[1.5/15[15 260 [18]17/13[13[12|3[3 |3 130 [28]25]22]20/20( 6|66 65 [40]40/40[35[30]|10[10]10
560 656 |5 (35[1]15][15 350 [18]17|13[13]10]2.5|2.5]|25 175 128[25]22]20|20|5|5|5 85 140/40|40|35|30[10[10(10
700 555|425 111 435 |18[17[13[11] 9 |2.5]2.5[2.5 215 |28]25/22(20(20[ 5[5 5 105 | 40]40/35|35[30[10[10] 10
840 45|35/ 3|2 111 525 [18]15|10| 8 | 7 |25|2.5|25 260 |28]25|22|20(16(5 |55 130 |40[40|35/30(30f10]10| 9
980 25/ 215 11075 610 91754 212 305 |28]22|20|16|14[5 |55 150 |40[35|35/30[30f{10]9 | 8
1120 11 Jors 0.5 700 65[3][2 15[ 1 350 |28]20]14[12[11[45]3 [ 3 175 |40[35]35|30[25[ 8 | 7| 7
Hl RCP6/RCP6S-RRA6C
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Ggscllm(win- Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Ggsdllwm- Beschleunigung (G) Gg_scf&WFn Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkeit igkeit
i |0.1]0.3]05]07] 1 [0.1]0:3[05 mm9|0.1703]0.5]0.7] 1 o.1]03]05 (mm9[0.1]0.3]05]0.7] 1 [0.1]0.3[05 mmis)|0.1]0.3[0.5]07] 1 [0.1]03]05
0 6166 |5|5(15/15]15 0 [25]25|18|16|12| 4 |4 |4 0 [40/40[35[30(25]|10[10/10 0 [60]60|50[45]40]|20|20]20
160 [6]6]6|5]|5][15[15/15 100 [25|25[18]16|12]| 4[4 | 4 50 [40/40[35[30[25]|10[10] 10 25 [60]6050[45[40]|20]20]20
32016 |6 |6 |5|3[15/15]15 200 [25]25|18[16|10| 4 |4 | 4 100 |40[40(35|30|25|10(10]10 50 |160|60|50(45/40[20[20|20
480 | 6 |6 |6 |5]|3]15/15]/15 300 [25]25|18[12| 8|4 4|4 150 |40[40(35]25|25|10[10]10 75 |60|60|50/45]40(20/20|20
640 614[3]2 1.5[1.5 400 [20[20|14[10| 6 | 4|4 |4 200 [40[40(30(25[20[10[10] 10 100 | 60]60|50|45[40[20]20]20
800 413 111 500 [15]15/8 |6 |4]|4|353 250 |40]40)275|225[18(10]/ 9| 8 125 |60[60[50/40(30(18|14]10
600 [10]10]/6[3[2]|4[3]2 300 [40[35|25/20[14[6 6|6 150 |60]50[40|30[25[14]10] 6
700 6|2 2|1 350 |40(30|14|12|10f{ 5|55 175 160[40|35|25[20f12]6 |5
400 |30[18]10/6[5[4[3]3 200 [60[35/30[20|14]| 8 [ 5 |45
450 |25/ 83 2121 225 [40]16]|16[10] 6| 5[5[4
Hl RCP6/RCP6S-RRA7C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Gg,sdlIW!;l Beschleunigung (G) 6§sdl1(win Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
igkei igkeit igkei digkeit
mm9|0.1]03]05]07] 1 [0.1]03[05  fume|0.1]03]05]07] 1 [0.1]03[05 ekl 1]03[05[07] 1 [0.1]03[05  (reme|0.1]03]05]07] 1 [0.1]03]05
0 [20]/20[18]15]12[3[3[3 0 [50]50]40[35|30| 8|88 0 [60]/60[50[45|40]18[18]18 0 [80]80]70]65]|60]28]28 |28
200 [20]20/18(15[12[3[3 |3 140 |50]50]40|35[30[ 8 [ 8| 8 70 [60|60[50[45(40]|18[18|18 35 [80]8070[65|60]|28]28]28
420 1202018 |15|10]3 |3 |3 280 [50]50|35[|25/20| 8 |7 |7 140 |1 60[60|50(45/40|16(16]12 70 |80|80|70|65|60|28|28]|28
640 |15]14|9 |7 [4[3[3]2 420 |50[25|18[14]10| 6 |45] 4 210 |60]60|40(31[26[10][10] 9 105 | 80[80|60|50[40[22|20] 18
860 5/1]1 560 (121053 |2]|4]2]1 280 |60(34|22 15118 |7 |6 140 |80[50(30/20[15[16[12]10
700 [3 ]2 350 |60[14| 5 | 1 3 |25[1.5 175 | 50]15 85| 4
420 |15] 1 1 210 |20 1.5
l RCP6/RCP6S-RRA8C
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage [Horizontal Lagel Vertikal Lage|Horizontal Lage| Vertikal Lage [Horizontal Lagel Vertikal
Geschwin-{Beschleunig. (G) GeschwinJBeschIeunig.(G) Geschwin- Beschleunig. (G) Geschwin{Beschleunig. (G)  Geschwin{Beschleunig. (G) Geschv/jnlBeschIeunig.(G)
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.1 (mm/s) 0.1
0 30 0 5 0 60 0 40 0 100 0 70
240 30 5 5 150 60 88 40 90 100 48 70
270 30 100 5 200 45 100 33 120 100 60 50
300 30 150 5 240 40 110 28 130 90 70 35
360 24 180 5 300 10 120 23 140 75 80 25
420 16 200 5 130 18 150 60 920 20
450 12 240 5 140 15 100 15
480 10 300 5 150 11 120 10
510 8 360 5 160 10 150 2
540 6 400 3 170 8
600 5 420 2.5 180 7
450 2 190 5
200 4
220 3
250 2
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Referenzdaten

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

l RCP6/RCP6S-RRA4R

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

RCP6(S)-RRA4R/RRA6R/RRA7R mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
GETS'&Z'? Beschleunigung (G) Gglsd;w.in Beschleunigung (G) G;;CT(WT— Beschleunigung (G) Gssdl\(win- Beschleunigung (G)
igkeit Igker igkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5
0 [5]5[45[325[1[1]1 0 [13]13]12]10] 8 [2.5[2.5]2,5 0 [28]25[22]20|18]5|5]5 0 [40]40]40]35|30]10[10]10
140 | 5[5 ]45[3[25[1]1]1 85 [13]13]12]10] 8 |2.5[2.5]25 40 [28|25[22]20]18| 5[5 5 20 [40]40/40[35[30]|10[10]10
280 | 5]5(45/3 |2 [1]1]1 175 |13[13[12|10| 8 [2.5]2.5|2.5 85 [28]|25[22[20|18|5|5|5 40 [40/40/40(35(30|10|10]10
420 | 5[5 (45/3[2[1]1]1 260 [13]13]12]10] 6 |2.5[2.5]2,5 130 [28]25]22(20(18( 5|55 65 [40]40/40[35[30]|10[10]10
560 5|45125|2 (1 ]1]1 350 [13]12]12| 8 | 5]25]|25]25 175 128[25]22]20|18| 5|5 |5 85 140/40|40|35|30[10[10(10
700 45[35][ 2 |15 111 435 |13[10[10] 6 | 4 |2.5]2.5[2.5 215 |28]25/22(20[18| 5[5 5 105 | 40]40/35|35[30[10[10] 10
840 3 125]1]05 0.5/0.5 525 |13 8|6 |3 |2|[25]25| 2 260 |28]24|20|16[12( 5|55 130 |40[40|35/30|30f10]10| 8
610 5|2 2|15 305 |25]/20|16|12| 8[54 | 4 150 |40[35|35/30(30({8 |8 |7
350 |22]16/10| 8 | 6 (35 3|3 175 140[35|35|30(25(75] 7 | 6
Hl RCP6/RCP6S-RRA6R
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gggcrlm(wjn- Beschleunigung (G) Gg;dl](wgn- Beschleunigung (G) nginp- Beschleunigung (G) Gssci;Wi? Beschleunigung (G)
igkeit igkeit Igkel Igker
(mgm/s) 0.1/0.3/0.5/0.7| 1 [0.1{0.3]0.5 (mgmls) 0.1/0.3|0.5/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/03|0.5/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.50.7| 1 |0.1/0.3|0.5
0 |[6|/6]6]5]|5]1515/15 0 [25]25][18]16|12| 4[4 |4 0 [40[40[35[30|25[10]10]10 0 [60]60]50]45]|40]20]20]20
160 [6]6]6]5]|5][15[15/15 100 [25|25[18]16|12]| 4[4 | 4 50 [40/40[35[30|25]|10[10]10 25 [60]6050[45[40]|20]20]20
320 |6 |6 |6 |5|3[15/15]15 200 [25]25|18[16|10| 4 |4 | 4 100 |40[40(35|30|25|10(10]10 50 |60|60|50(45/40[20[20|20
480 |6 | 6|6 |5]3[1.515[15 300 [25]25|18[12(8 |44 |4 150 [40[40]35[25/25[10/10] 10 75 | 60|60[50]45]40(20]20 |20
640 614]3|2 1.5[15 400 |20]|20|14|10| 6|44 | 4 200 |40[40/30|25[/20(10]|10]10 100 |60[60|50/45[40(20(20|20
800 413 111 500 [15]15/8 |6 |4]|4|353 250 |40]40)275/225[18(10] 9 | 8 125 |60[60[50/40(30(18|14]10
960 600 (10/10/ 6|3 ]2]|4 3|2 300 |40(35/25/20|14(6 | 6|6 150 160|50]40/30(25(14]10| 6
1120 700 6|2 21 350 |40(30|14|12|10f{ 5|55 175 160[40|35/25[20(12]6 |5
1280 400 |30[18]10|6[5[4|3][3 200 [60[35]/30[20|14]| 8 [ 5 |45
1440 450 |25/ 83 2121 225 [40]16]|16[10] 6| 5[5]4
Hl RCP6/RCP6S-RRA7R
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin] Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mm/s) [0.1]0.3|0.5/0.7| 1 10.1/0.3]/0.5 (mm/s) |0.1/0.3|0.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mm/s) |0.1]0.3(0.5|0.7| 1 [0.1(0.3|0.5
0 [20)20]18|15]12| 3|3 |3 0 [50]50/40|35/30| 8 | 8|38 0 [60/60]|50]45/40]|18|18|18 0 [80]80|70|65|60|28|28 |28
200 |20]20)18|15]12(3 |3 |3 140 |50|50]40|35[|30({8 |8 |8 70 |160|60|50(45/40[18|18|18 35 |80/80|70|65|60|28|28 |28
420 |20]/20]18|15|10]3 |3 |3 280 [50]50|35[|25/20| 8 |7 |7 140 |60[60|50(45/40|16[16]12 70 |80|80|70|65|60|28|28]|28
640 |15/14/9 |7 43 ]|3]2 420 |50[25]18|14|10(4.5/45| 4 210 |60]60/40|31[26(10/10] 9 105 |80[80|60|50[40(22|20|18
860 311 560 (121053 [2]2]1]1 280 |60]26|16|10| 8|6 |53 140 |80|50]10/ 6 |6 [13]8 |3
350 [30] 3 301 175 | 40] 5 3
420 | 2
B RCP6/RCP6S-RRA8SR
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage [Horizontal Lagel Vertikal Lage|Horizontal Lage| Vertikal Lage |Horizontal Lagel Vertikal
Geschwin|Beschleunig, () Geschwin{Beschleunig. (6)  Geschwin]Beschleunig. (6) Geschwin]Beschleunig, (6)  Geschwin]Beschleunig, (G)  Geschwin]Beschleunig, (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.1 (mm/s) 0.1
0 30 0 5 0 60 0 40 0 100 0 70
300 30 300 5 160 60 80 40 90 100 45 70
350 14 330 35 170 40 90 34 100 75 60 45
400 6 360 2 180 25 100 28 70 35
400 0.5 190 15 110 23 80 25
200 12 120 18 90 16
130 15 100 10
140 12
150 10
160 8
170 6
180 4
190 3
200 2

Referenzdaten 1 20



Referenzdaten

Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

B RCP6/RCP6S-WRA10C

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

RCP6(S)-WRA10C/WRA12C/WRA14C mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
GE.‘;'&“!.'? Beschleunigung (G) Gglsd;w.in Beschleunigung (G) GsxtWi?- Beschleunigung (G) Gssdl\(win- Beschleunigung (G)
igkeit Igkel igkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5
0 [4]4]35[25]15 0 [145]145]13[125]12 0 [28]25[22]20|20|5|5]5 0 [40]40]40]35|30]10[10]10
140 | 4 | 4 [3.5]25]1.5 85 [145]145[13[125]12 40 [28|25[22]20]20|5[5]5 20 [40]40/40[35[30]|10[10]10
280 | 4| 4 |35/25]1 175 1145/145[125[115]9.5 85 [28]|25]22]20|20|5|5|5 40 [40/40/40(35(30|10|10]10
420 | 4[4 (35| 2 [05 260 [145]145/125(8.5|6.5 130 [28]25]22(20/20( 5|55 65 [40]40/40[35[30]|10[10]10
560 25|25 350 [145]145|115|7.5|3.5 175 128[25]22]20|20|5|5|5 85 140/40|40|35|30[10[10(10
700 0.5 435 |145[125]7.5/4.5[2.5 215 |28]25/22(20(135[ 3 [3 |3 105 | 40]40/35|35[30[10[10] 10
525 [105]7.5/2.5/0.5 260 |28[25205|155[125[ 1 [ 1 |1 130 |40[40(35/30|30(8.5/8.5|8.5
305 |28175/135]125[7.5 150 | 40[35]35/30[30(5.5]5.5/5.5
350 |28]9.5/5.5/4.5[2.5 175 | 40335]295|275]175[2.5]2.5/0.5
B RCP6/RCP6S-WRA12C
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage| Horizontal | Vertikal Lage[ Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Ggsdilwin- Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Gggdllw.i?- Beschleunigung (G) Gg;clllwi? Beschleunigung (G)
igkeit igkeit igkei igkei
(nlwgm/;) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 |0.1]/0.3|0.5 (nlqgm/;) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 |0.1]/0.3|0.5 (mgm/s) 0.110.3/0.5|0.7| 1 [0.1]/0.3|0.5
0 [7.5|7.5]|55]|55|55 0 [30]25|18|16|12 0 [55/40|35|30|25|7.5|7.5|7.5 0 [70]60)|50|45|40|175|175]175
160 |7.5|7.5|55|5.5|5.5 80 |30/25]18|16|12 40 [55|40[35|30(25|7.5|7.5|7.5 20 | 70|60 |50 |45]40([175[175[175
320 |7.5]7.5/4.5[2.5[1.5 200 [30[25]18[16] 10 100 [55[40]35[30]25(7.5]7.5|7.5 50 [70]60]50]45]40]175[175]175
480 |7.5(4.5/3.5/0.5/0.5 320 [30[25/18[12] 8 160 [55]40(325]25]|25(7.5]7.5|7.5 80 [70]60[50]45]40]175[175]175
640 45[3.5 440 |25[20135/10] 6 220 |5540]275]25[195|7.5[7.5]6.5 110 | 70| 6050 | 45|40 |175[175]175
800 0.5]0.5 560 15/8[6]4 280 |55[35]25[20|14(4.5/4.5]4.5 140 | 70|50]40[3025](135[135] 6
340 |55(255/14|12]10(0.5 170 170/40(35[25|20|3.5|3.5|3.5
400 |45[125/10| 6 |35 200 (70(35/30(20(14| 1 ][1]1
225 [50]16]16[10] 6
B RCP6/RCP6S-WRA14C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Gglsdllvﬁ? Beschleunigung (G) Ggsdllwin Beschleunigung (G) Ggsdllwin- Beschleunigung (G) Ggscl;(win Beschleunigung (G)
igkei igkeit igkeit igkeit
mm9[0.1]03]0.5[0.7] 1 [0.1]03]0.5  (rw|0.1]0.3]05]07] 1 [0.1]0.3]05  (mmig]0.1]0.3]05]0.7] 1 [01]03]05 (mme]0.1]03]0.5]07] 1 Jo.1]03]05
0 [25]22[14]12]12 0 [50[50[40]35][30 0 [65]65[55[50[45[15[15]15 0 [85[80][70]65[60][25]25][25
210 [25[22[14]12]12 140 [50(/50/40[35]30 70 |65/65]55|50[45(15]/15]15 35 |85[80]70]|65]60]25]25]25
420 |25[18]14| 6| 5 280 [50[50(31[25]20 140 |65]65]55(50(45[15|15] 11 70 |85/80[70]65]60]25]25]25
630 |20 8 | 2 420 |50(25]|14|/ 8 | 6 210 |65]65/40|30(25(7 | 5|4 105 |85[80|60|50[40(21[19]17
560 [10] 6 280 [65[30[17] 9 |3 130 |85[50[30|20[15[11| 9|7
350 (50| 7 175 [55]11
420 | 7 210 [15
H RCP6/RCP6S-WRA16C
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage |Horizontal Lage|Horizontal Lage| Vertikal Lage [Horizontal Lagel Vertikal
Geschwin+ Beschleunig. (G) Geschwin{Beschleunig. (G) - Geschwin{Beschleunig. (G) ~ GeschwinqBeschleunig. (G) GeschwinlBeschIeunig. @
digkeit ————— digkeit digkeit digkeit digkeit
mmig)) 02 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.1 (mm/s) 0.1
0 ] 30 0 60 0 36.5 0 100 0 70
240 | 30 150 60 88 36.5 90 100 48 70
300 30 200 45 100 29.5 120 58 60 50
360 [ 24 240 36 110 245 130 24 70 35
420 ) 14 120 | 195 80 25
4500 5 130 [ 165 _% | 20
140 | 145 10| 13
150 11
160 ] 95
170 55
180 45
19 | 25
f200] 05
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Eingeschaltete Hochleistungsstufe

H RCP6/RCP6S-WRA10R

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

RCP6(S)-WRA10R/WRA12R/WRA14R mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
GETS'&Z'? Beschleunigung (G) Gglsd;w.in Beschleunigung (G) G;;CT(WT— Beschleunigung (G) Gssdl\(win- Beschleunigung (G)
igkeit Igker igkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3|0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mgm/s) 0.1/0.3{0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5
0 |[4]35[25]05 0 [115]115/85[8.5/6.5 0 [28]25[22]20|20|5|5]5 0 [40]40]40]35|30]10[10]10
140 | 4 [3.5]2.5]05 85 [115]15/85[8.5/6.5 40 [28|25[22]20]20|5[5]5 20 [40]40/40[35[30]|10[10]10
280 | 4 [3.5|2.5]0.5 175 1115/115(8.5/8.5]|3.5 85 [28]|25]22]20|20|5|5|5 40 [40/40/40(35(30|10|10]10
420 | 4 [3.5]2.5]05 260 [115]115/8.5[7.5]2.5 130 [28]25]22(20/20( 5|55 65 [40]40/40[35[30]|10[10]10
560 25| 2 350 [115]115/8.5|6.5|2.5 175 128[25]22]20|20|5|5|5 85 140/40|40|35|30[10[10(10
700 0.5 435 |115[8.5]6.5/3.5[1.5 215 |28]25/22(20(135[ 3 [3 |3 105 | 40]40/35|35[30[10[10] 10
525 [105]6.5/2.5/0.5 260 |28[25205|155[125[ 1 [ 1 |1 130 |40[40(35|30|30(3.5/3.5|3.5
305 |28175/125]105]7.5 150 | 40[35]35/30[30[1.5]1.5[1.5
350 |28]9.5/5.5/3.5]0.5 175 | 40335]295255[175
B RCP6/RCP6S-WRA12R
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal Lage| Horizontal | Vertikal
Geschwin| Beschleunigung (G) Geschwind Beschleunigung (G) Geschwind Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit

(mm/s) [0.110.310.5/0.7| 1 [0.1]0.3]|0.5

(mm/s)|0.1/0.310.5/0.7| 1 {0.1]0.3|0.5

(mm/s) 10.1/10.3/0.5/0.7| 1 ]0.1/0.3|0.5

(mm/s)|0.1]0.3{0.5/0.7| 1 ]0.1/0.3|0.5

0 |75|7.5/55|55|55

0 |30[25]18|16]|10

0 |55/40(35[30|25]7.5|7.5|7.5

0 70|60 |50|45]40]|175]175{17.5

160 (7.5/7.5/5.5|5.5|5.5

80 [30]25/18|16]|10

40 |55]/40|35]30(25]7.5|7.5|7.5

20 [(70]60|50|45|40(175]175|175

320 |7.5/7.5|45|25|1.5

200 |30(25]18|16| 10

100 [55]40|35|30|25(7.5|7.5|7.5

50 [70]60)|50|45|40 (175175175

480 [7.5/4.5/3.5/0.5]0.5

320 |30(25]18[12| 8

160 [55]40(325|25|25(7.5|7.5|7.5

80 [70]60|50|45|40(175]175/175

640 45|35

440 |25]20|135/10| 6

220 |55|40275]|25|195|7.5|7.5/6.5

110 [70]60 50|45 |40 (175175175

800 0.5/0.5

560 135| 8 [5.5]3.5

280 |55|35]25]20|14]3.5/3.5|3.5

140 | 70/50[40|30|25]135[10] 6

340 | 55255/ 141210

170 [70]4035|25|20(3.5|3.5|3.5

400 [45]125[10] 6 |35

200 (70]35/30(20(14]| 1 | 1 ]05

225 [50]16|16|10] 6

B RCP6/RCP6S-WRA14R

Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4

Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit

(mm/s) 10.1/0.3/0.5/0.7| 1 ]0.1/0.3|0.5

(mm/s)|0.110.3/0.5(0.7| 1 {0.1/0.3(0.5

(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5

(mm/s)|0.1/0.3(0.5|0.7| 1 [0.1(0.3|0.5

0 125/22|14[12

0 |50]50|40|35|30

0 |65|65|55|50|45]|15|15]|15

0 |85/80|70|65]|60]|25|23|23

8
210 |25(22]14]12| 8
3

140 (5050403530

70 [65]65|55|50(45[15]|15]15

35 [85]80|70|65|60(25]23)|23

420 [25]18|14| 6

280 |50(46|31]22(18

140 [65]65|55|50(45[(13]13|10

70 |185|80|70|65|60]|25|23|23

630 8|2 420 [50/22(12]8 | 6 210 [65]65]|40(30(23| 5|5 | 4 105 [85|80|60|50[40]|19(17 |17
560 | 10| 2 280 [65]25]|13]7 |3 130 [85|50|10| 6 | 6|7 | 4
350 |35 175 | 45
Hl RCP6/RCP6S-WRA16R
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage [Horizontal Lage|Horizontal Lage| Vertikal Lage [Horizontal Lage| Vertikal
Gglsét\g:? Beschleunig. (G) Gg?;tvev:? Beschleunig. (G) Gglsgl‘(vev:? Beschleunig. (G) Ggf;w? Beschleunig. (G) GgiS;E‘;vilﬂBeschleunlg.(G)
(mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.1 (mm/s) 0.1
0 30 0 60 0 34.5 0 100 0 63
240 30 150 60 88 34.5 90 100 48 63
300 30 200 45 100 24.5 120 58 60 33
360 19 240 18 110 19.5 70 28
420 10.5 120 16.5 80 18
130 14.5 90 9
140 11.5 100 2
150 7.5
160 5.5
170 4.5
180 2.5
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Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

B RCP6/RCP6S-RA4C

RCP6(S)-RA4C/RA6C/RA7C mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwind Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) {0.1]0.3|0.5[0.7| 1 ]0.1|0.3/0.5 (mm/s)|0.1{0.3|0.5/0.7| 1 (0.1]0.3/0.5 (mm/s) {0.1]0.3|0.5[0.7| 1 ]0.1|0.3/0.5 (mm/s) {0.110.310.5[0.7| 1 ]0.1/0.3]0.5
0 |6]6]6]4]3515[15/15 0 [15]15]13]13]12]25]2.5]2.5 0 [28]25]22]20]20[5[5]5 0 [40]40]40[35]|30[10]10]10
140 [ 6 [ 6| 6| 4[35|1.5[15]15 85 |15/15/13|13|12]2.5]2.5]2.5 40 [28|25|22]20[20[5]|5]5 20 [40[40]40][35]|30[10]10]10
280 [ 6 | 6| 6 | 4 [35]15]/15/15 175 [15]15|13[13]12]2.5|2.5]2.5 85 128|25(22|20|/20( 5|55 40 140]40|40|35|30|10|10]|10
406|664 [3[1]1]1 260 [15]15]13[13]12]2.5]2.5[25 130 [28]25[22]20[20(5[5]5 65 [40/40]40[30]30[10]10]10
560 6|16 |33 111 350 |15[15]13|13|10|2.5|2.5|2.5 175 128125|22|20|20| 5|5 |5 85 [40/40(40|30|30]|10(10]|10
700 55/5[2][15 1]1 435 |15]15[13|11] 8 |2.5[25/2.5 215 |28/25]22|20[20| 5|55 105 |40[40[35[30[30]|10[10]10
840 31|05 1 525 14[10| 8 | 6 25]25 260 [28[25]|22|20(18| 5|5 |5 130 [40/40|35|30|30| 8 |7.5] 7
610 917|514 2|2 305 [28]22]|20]18|15| 5| 5 |45 150 [40|35|35|30|25| 6 |[55]| 5
700 614[3]2 1.5[1.5 350 [28/20]15]13[11] 5] 4 [35 175 |40]30[30/25[20] 5 [45] 4
Il RCP6/RCP6S-RA6C
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwin-| Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) |0.1{0.3/0.5/0.7| 1 [0.1]/0.3|0.5 (mm/s) |0.1/0.3(0.5|0.7| 1 [0.1(0.3|0.5 (mm/s) {0.1]0.3|0.5[0.7| 1 ]0.1|0.3/0.5 (mm/s)|0.1]0.3|0.5/0.7| 1 [0.1]0.3/0.5
0 6166 |5]|5]|15/15]15 0 |25]25|18|16|12(4 |4 | 4 0 ]40(40|35|30|25(10]10]|10 0 |60|60|50/45|40(20]20|20
160 | 6 |6 |6 |5]|5]15/15]15 100 [25]125|18[16]12| 4 |4 | 4 50 [40[40|35|30[25]10|10|10 50 [60|60|50]45]/40]20(20]|20
320 |6 |6]6]|5]3][15]15[15 200 [25]25]18[16]10| 4 |4 | 4 100 [40[40[35[30]25[10[10]10 75 |60[60]50]45[40]20]20]20
480 |6 |6 |6 |5]|3]15/15]15 300 |25(25|18|12| 8|4 |4 | 4 150 |140/40|35[{25|25]10(10]10 100 [60|60|50[45]40]20(20]|20
640 6|l4[3]2 1.5[1.5 400 |20]20]14|10] 6| 4[4 |4 200 [40/40]30]25[20]10]10]10 125 |60]60[50[40[30]|18[14]10
800 413 111 500 |15](15|8 | 6|4 |4]35 3 250 [40[40(275(225/18]10| 9 | 8 150 [60]|50/40(30]25|14|10]| 6
600 1063 |2 3|12 300 [40[35]|25[20|14| 6|6 | 6 175 |60/40|35(25]/20|12| 6 | 5
700 62 2|1 350 |40|30]14|12]10| 5|55 200 [60/35]30(20[14| 8 | 5 |45
400 130/18|10|{ 6 | 5|4 |33 225 140[16|16|10| 6 | 5|5 | 4
450 |125| 8 | 3 2121
Il RCP6/RCP6S-RA7C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwin Beschleunigung (G) Geschuin- Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G) Geschwin- Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) {0.1/0.3{0.5/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mm/s) | 0.1/0.3/0.5]0.7| 1 [0.1]0.3[0.5 (mm/s) |0.1/0.3|0.5/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 (mm/s) [0.1/10.3]0.5/0.7| 1 [0.1]0.3]0.5
0 |20(20[18|15|12(3 |3 |3 0 |50|50|40|35|30(8 |8 |8 0 |60[/60|50/45(40(18|18|18 0 |80|80|70|65|60(28]|28|28
200 (202018 |15]12]3 |3 |3 140 [50|50/40(35|/30| 8 |8 | 8 70 [60]60]|50|45[40]18|18|18 35 [80|80|70|65|60]|28|28]|28
400 [20]20[14[12[8[3[3[3 280 |50|50(35|25/20[ 8 [7 |7 140 [60[60[50[45[40]16]16]12 70 |80[8070|65]60]28]28]28
420 120|17|12{10] 6|3 |3 |3 420 [50|25|18[14|10| 6 |45]| 4 210 [60[60|40(31]26|10]|10| 9 105 [80|80|60|50[40]22(22|18
600 14/ 6|54 3[2 560 10532 2|1 280 |60/34]20|15[11| 7[5 4 140 |80[50[30[20[15|14[12]10
640 5132|115 21 700 2 350 |50(12] 4 |1 3121 175 [50]15 512
800 5111 420 |10 210 | 20
860 2 10.5
Il RCP6/RCP6S-RA8C
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage |Horizontal Lagel Vertikal Lage [Horizontal Lage| Vertikal Lage |Horizontal Lagel Vertikal
Geschwin-(Beschleunig. (G) Geschwin{Beschleunig. (G) ~ Geschwin-Beschleunig. (G) Geschwin{Beschleunig. (G)  Geschwin-{Beschleunig. (G) GeschwinlBeschIeunig.(G)
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.1 (mm/s) 0.1
0 30 0 5 0 60 0 40 0 100 0 70
240 30 50 5 150 60 88 40 90 100 48 70
270 30 100 5 200 45 100 33 120 100 60 50
300 30 150 5 240 40 110 28 130 90 70 35
360 24 180 5 300 10 120 23 140 75 80 25
420 16 200 5 130 18 150 60 90 20
450 12 240 5 140 15 100 15
480 10 300 5 150 11 120 10
510 8 360 5 160 10 150 2
540 6 400 3 170 8
600 5 420 2.5 180 7
450 2 190 5
200 4
220 3
250 2

1 23 Referenzdaten




Referenzdaten

. . Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von
E In g esc h a I tete H oc h I eistun g sstufe RCP6(S)-RA4R/RA6R/RA7R mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

B RCP6/RCP6S-RA4R

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwin: Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s)10.1/0.3(0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mm/s){0.1]0.3(0.5|0.7| 1 [0.1(0.3|0.5 (mm/s)|0.1/0.3(0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mm/s)]10.110.3/0.5(0.7| 1 {0.1/0.3(0.5
0 [5]5[45[325[1[1]1 0 [12]12]10]10] 8 [2.5[2.5]2.5 0 [25]25[22]20|18|5|5]5 0 [40]40]40]35|30]10[10]10
140 | 5[5 [45/3 (25111 85 [12]12]10]10] 8 |2.5[2.5]255 40 [25|25[22]20]18|5[5]5 20 [40]40/40[35[30]|10[10]10
280 | 5]5(45/3 |2 [1]1]1 175 112[12]10|10| 6 [2.5]2.5|2.5 85 [25]|25]22]20|18|5|5|5 40 [40/40/40(35(30|10|10]10
420 | 5[5 (45/3[2[1]1]1 260 [12]12]10]10] 5 |2.5[2.5]2,5 130 [25]25]22]1818[ 5|55 65 [40]40/40[30[30]|10[10]10
560 5|45|25| 2 111 350 [12]12|10| 8 | 5 |25|25]25 175 125]25]22|18|16| 5|5 |5 85 140/40|35|30|30[10[10(10
700 45[35][2 |15 111 435 |12[10| 8 | 6 | 4 |2.5]2.5[2.5 215 |25]25/22(16[14| 5[5 5 105 |40]40]35|30[30[10|/ 8 | 8
840 25/ 1105 0.5 525 8|16 |32 25| 2 260 |25]22|20|14[12( 5|55 130 |40[40|35/30(30( 8|8 |8
610 5|2 2|15 305 |22]20)14|12|8[4 4| 4 150 |40[35|35/30(25[6 |6 |6
350 |20]14/10| 8 | 6 [ 3 |25]|25 175 140[30]30/25(20( 4 |4 4
B RCP6/RCP6S-RA6R
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Geschwind Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G) Geschwin Beschleunigung (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) |0.1/0.3|10.5|0.7| 1 [0.1/0.3]/0.5 (mm/s)|0.1]0.3{0.5/0.7| 1 ]0.1/0.3|0.5 (mm/s)|0.1/0.3/0.5(0.7| 1 {0.1/0.3|0.5 (mm/s){0.1]0.3(0.5|0.7| 1 [0.1(0.3]|0.5
0 616 |5|5|5(15/15][15 0 [25]25|18|16]12| 4 |4 | 4 0 [40/40|35|30]25]|10|10/|10 0 [60]60)|50|45|40]|20)20]20
160 | 6 [ 6| 5|5 |5][15/15]15 100 |25[25]18|16(12(4 |4 | 4 50 |40[40(35|30|25[10/10]10 25 |60/60|50(45/40[20[20]20
320 [6]6]5]4]3][15[1.515 200 [25]25|18[16[10| 4 |4 | 4 100 [40[40[35[30(25[10|10] 10 50 [60]6050[45[40]|20]20]20
480 | 6 |6 | 5|4 |3]15/15/15 285 [25]25|18[12| 8|4 |4 |4 150 |40[40(35]25|25|10[10]10 75 |60|60|50/45]/40(20(20|20
640 41332 1.5[1.5 400 [20[20|14[10| 6|4 |4 |4 200 [40[40(30(25[20[10[10[ 10 100 | 60]60|50|45[40[20|20]20
800 312121 111 500 [15]15/8 |6 |4]|4|353 250 |40]40)275|225[18[10] 9| 8 125 160[60[50/40(30(18|14]10
600 10/6[3]2 312 300 |40[35/25/20|14[6 |6 |6 150 |60[50[40/30(25(14|10| 6
700 62 21 350 [40[25[14[12[10| 5|55 175 [60[40(35[25[20(12| 6 | 5
400 |30]|16|10|6 |5]4 3|3 200 [60]35/30[20(14| 8 | 5 |45
450 |25/ 8 | 3 2121 225 [40]16|16|10] 6| 5|5 | 4
B RCP6/RCP6S-RA7R
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gglsdm\ Beschleunigung (G) G§§cll1(wjn- Beschleunigung (G) ngllle?- Beschleunigung (G) Ggscfl:w;?- Beschleunigung (G)
(mgm/s) 0.1/0.3/0.5/0.7| 1 [0.1{0.3]0.5 (nlwgm% 0.1/0.3|0.5/0.7| 1 |0.1/0.3|0.5 [r;gm?;) 0.1/0.3/0.5/0.7| 1 |0.1{0.3]0.5 (nlqng) 0.1/0.3/0.50.7| 1 |0.1{0.3]0.5
0 [20)20]18|15]12| 3|3 |3 0 [50]50/40|35/30| 8|88 0 [60/60[50[45[40]|18|18|18 0 [80]80|70|65|60|28|28|28
200 |20]20)18|15[12({3 3|3 140 |50[50]40|35(30(8 |8 |8 70 |60|60|50(45/40[18|18]18 35 |80/80|70|65|60|28|28|28
400 [20]20[16]12| 8|3 3|3 280 [50[50(35[23[20| 8|7 |7 140 |60]60|50[45(40[16]16] 12 70 |80|80[70|65|60] 282828
420 120201510/ 6|3 |3 |3 420 |50[25]18|13|10(4.5/45| 4 210 |60]60/40|31[26(10/10] 9 105 |80[80|60|50[40(22(20|18
600 12/8[5]3 2|2 560 10/5[3]2 1] 280 |60[26|16/10( 8 (8] 4|3 140 |80[50[10| 6 [ 6 [12] 8] 3
640 10642 101 350 |30] 3 2 (0.5 175 [40] 5 4
800 2 420 | 2
B RCP6/RCP6S-RA8R
Steigung 20 Steigung 10 Steigung 5
Lage |Horizontal Lagel Vertikal Lage |Horizontal Lage| Vertikal Lage [Horizontal Lagel Vertikal
Geschwin-{Beschleunig. (G) Geschwin-{Beschleunig. (G)  Geschwin-|Beschleunig. (G) Geschwin{Beschleunig. (G) ~ Geschwin-{Beschleunig. (G) Geschwin{Beschleunig. (G)
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
(mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.2 (mm/s) 0.1 (mm/s) 0.1
0 30 0 5 0 60 0 40 0 100 0 70
300 30 300 5 160 60 80 40 920 100 45 70
350 14 330 3.5 170 40 920 34 100 75 60 45
400 6 360 2 180 25 100 28 70 35
400 0.5 190 15 110 23 80 25
200 12 120 18 90 16
130 15 100 10
140 12
150 10
160 8
170 6
180 4
190 3
200 2
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Referenzdaten

Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/Zuladung

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

B RCP6/RCP6S-TA4C

RCP6(S)-TA4C/TA6C/TA7C mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Ggls;w;‘ Beschleunigung (G) Gglsg&\gl\{v Beschleunigung (G) Gglsgxl\;v Beschleunigung (G) Gs‘sgl\(gl‘:‘ Beschleunigung (G)
(mm/s) ]0.1{03[05/07| 1 ]0.1/03]|0.5 (mm/s) | 0.1/03]0.5]/0.7] 1 ]10.1/03]0.5 (mm/s) {0.1]03]05]/07] 1 10.1]0.3]0.5 (mm/s) |0.1/0.3]/0.5]/0.7] 1 ]0.1/03]0.5
0 333 [3[3]1 1 1 0 414 |4 |4|4]25[25]2 0 5/5|5[5]|5]5]5]5 0 5[5[5[5][5]10]9]8
140 333 [3][3]1 1 1 85 414 |4 |4|4]25]25]2 40 5/5|5[5[5]5]5]5 20 5[5[5[5]5]10]9]38
280 31313 [3[3]1 1 1 175 414 |4 |4|4]25[25]2 85 5[5|5[5]|5]5]5]5 40 5[5[5[5][5]10]9]38
420 313[3]3 1 1 260 414 |4 |4|4]25]25]2 130 5/5|5[5[5]5]5]5 65 5[5[5[5]5]10]9]38
560 313313 1 1 350 414|144 |4]25[25]2 175 5[/5[5[5]|5]5]5]5 85 5[5[5[5]5]10]9]7
700 3[13]3 1 435 414144 25| 2 215 5[5 5|5]5 5[5 5 105 5[5[5[5]5]10]8]|7
840 313 525 4 14| 4 2 260 5[5|5[5]45|5]|5]5 130 5[5[5]51]45]10|8 | 6
980 2 610 4144 1.5 305 5[5 5|15 ]4]45/45]|45 150 5[5[5[5[]4]9]|7]|6
1120 700 4 | 4|25 1 350 555 |4 |35]4|35]|35 175 5[5[5[]4[35|8|7]|5
1260 785 25] 2 390 5]5]1413 25(25 195 5|/5[5[4]3]6]|51]5
Hl RCP6/RCP6S-TA6C
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Ggligl‘(\glp Beschleunigung (G) Ggfém? Beschleunigung (G) Gﬁxs;w? Beschleunigung (G) Gﬁéwp Beschleunigung (G)
(mm/s) |0.1/0.3]05(/0.7] 1 ]10.1]0.3]0.5 (mm/s) 10.1/03/05(0.7| 1 |0.1/03]0.5 (mm/s) ]0.1{03[05/0.7| 1 ]0.1/03]|0.5 (mm/s) {0.1103]05]/0.7] 1 ]10.1[03]0.5
0 5/5[5[5]|5]1 1 1 0 8887 [|6]3]|3]3 0 10(10/ 98 |7]|]6[6]6 0 10{10(10| 8 |7 |12]|12]10
160 5/5[5[5]5]1 1 1 80 8887 [|6]3|3]3 40 10(10/ 9 [8|7]|]6]|6]6 20 10[{10[10| 8| 7 |12|12]10
320 5[5[5[5]5]1 1 1 200 8|8 (8|7 [|6]3|3]3 100 |10]10] 9 |8 |7 |6 |6 |6 50 101010 8 | 7 | 12|12 ] 10
480 5/5]|5]5 1 1 320 8887 [|6]3|3]3 160 | 10|10 9 |8 |7 |6 |6 |6 80 10[10(10| 8|7 |12|12]10
640 5[5|5]|5 1 1 440 8|8 (8|7 ]|6]3|3]3 220 |10|10| 9 |8 |7 |6 |6 |6 110 |10]10 |10 | 8 | 7 |12]12] 10
800 5 (45| 4 1 500 88|76 313 250 |10[10[ 9 |8 |7 |6 |6 |55 125 |10 (10 (10| 8 | 7 [12]12]10
960 35[2 560 88|64 3 |25 280 |10[10| 9 |8 |7 |6 |55|5 140 |10 (10 (10| 8 | 7 [12]12]10
1120 1.5 680 8|7 4|25 2 |15 340 |10[10| 9 |8 |7 |6 |45 4 170 |10[10| 8 | 7 | 6 [12]10] 9
800 512 1 0.5 400 |10 9 | 8 | 7 | 6 |45]35 200 |10/ 8 | 7|6 |/4]10]| 8|8
Hl RCP6/RCP6S-TA7C
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Gg?g"(vevii{* Beschleunigung (G) Ggfgm;\ Beschleunigung (G) G%'m* Beschleunigung (G) Gﬁ?&ﬁﬁii{" Beschleunigung (G)
(mm/s) ]0.1]03[05/07] 1 10.1]03]05 mm/s) 10.103/05/07] 1 ]0.1][03]0.5 (mm/s) ]0.1/03[05/07| 1 ]0.1/03|05 _(mm/g {0.1]03]05/07] 1 0.1]03]0.5
0 10/10][10| 8 | 8 3133 0 12 (1212|1010 7 [ 7 | 7 0 1511515151516 [ 14|12 0 1515|1515 [15]20 |20 | 20
200 |10[{10[{10| 8 | 8]3 |3 |3 140 |12 (121210107 |7 |7 70 1511515151516 [ 14|12 35 1515|1515 |15]20 |20 | 20
420 [10/10|10| 8 | 8 3133 280 12|12 |12|10(|10] 7 |7 | 6 140 | 151515 [15[12 |16 |14 |10 70 15[15|15|15[15]20 |18 | 14
640 10(10]8 |7 313 420 |112)12|12|10| 8 | 6 |5 | 4 210 | 151515 |12 ]10[12|10]| 8 105 | 15]15[15[15]12]18 |16 |10
860 91763 15[ 1 560 12{10| 8 | 5 312 280 |15[15[12|10|8 | 9|8 | 6 140 | 15[15[15[12]10[16[12] 6
1080 35]2 700 10/ 6 [3]2 350 |12]10] 8 6 175 | 1512 ]10 0] 6
420 8 210 | 10 6
Hl RCP6/RCP6S-TA4CLIDB
Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gg?;t‘gl‘;‘ Beschleunigung (G) Ggféwp Beschleunigung (G) Gslsgl\(vev:p Beschleunigung (G)
(mm/s) {0.1]03]05/07] 1 ]10.1]03]0.5 _(mm/s) {0.1]03]05/07] 1 0.1][03]0.5 (mm/s) {0.1]03]05/07] 1 ]10.1]03]0.5
0 888 |8 |6]25/25]| 2 0 10[{10]{9[8[6]|5|5]|5 0 10(10/ 98 [6]10]9]8
85 88 |8 [8]|6]25[25]2 40 10[10]{9[8[|[6]|5]|5]|5 20 10(10/ 9 [8|6]10]9]8
175 888 |8 |6]25/25]|2 85 10[10{9[8[|6]|5|5]|5 40 10/10/ 98 [6]|10]9]8
260 888 |8 |6]25/25|2 130 |10/ 9|98 |6|5]|5]5 65 10/9[9[8|6]10]9]8
350 888 |6 |6]25/25]|2 175 |10/ 9 |8 |6 |6 |5]|5]5 85 10/9 (8|66 ]10]9]7
435 88|65 25] 2 215 |10 9[8[ 6[5]5|5]|5 105 |10/ 9 | 8|6 |5 (10|87
525 8 | 5|45 2 260 9 (8|7 |5]45]|5|5]|5 130 9 (8|7 |51]45]|10] 8| 6
610 6 |45| 4 1.5 305 9 (8|6 |5]|4]45/45/|45 150 98 |6 [5[]4]9]7]6
700 4 |35]|25 0.5 350 8|76 ]4(35|35/3 |3 175 8|76 |4|35|]8|7]|5
785 2 |2 390 7161413 2 |2 195 8|76 |14|13]6|5]5
Hl RCP6/RCP6S-TA6CLIDB
Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
(‘5.5;'&2’.‘? Beschleunigung (G) Ggisgl'(vevii{f Beschleunigung (G) Gg?gl‘(veliip' Beschleunigung (G)
(mm/s) {0.1]03]05/07] 1 ]0.1]03]0.5 (mm/s) ]0.1103105/0.7] 1 ]0.1]/03]05 (mm/s) 10.1103105/07] 1 ]0.1/03]/05
0 150151211 [10] 3 [3]3 0 20120|18|16|14| 6 | 6 | 6 0 20|20 |18 |16 [15]12[12[10
80 15[15(12[11[10] 3 [3]3 40 20120|18|16|14| 6 | 6 | 6 20 20|20 |18 |16 [15]12[12]10
200 |15[15[12 |11 |10 3 |3 | 3 100 12020 (18|16 |14 6 | 6 | 6 50 2020|1816 |15]12]12 |10
320 |15[15[12 |11 |10 3 |3 | 3 160 1202018 [16|14| 6 | 6 | 6 80 20120 |18 |16 [15]12[12]10
440 [15|14 |11 ]10] 8 3133 220 | 20[20|18|16(14] 6 | 6 | 6 110 1202018 |16 15|12 |12 10
500 13/10[ 8 | 6 313 250 [20[20[18|16|14]) 6 | 6 |55 125 1202018 |16 [15[12[12 |10
560 12/ 916 | 4 3 125 280 |20 (18|16 [15|11] 6 |55] 5 140 12020 |18 |16 |15]12 |12 |10
680 107 ]14]2 1501 340 | 2016 (14[12| 9| 6 |45| 4 170 12018 |16 |14 [12[12]10] 9
800 5121 400 | 18|14 /10| 8 | 6 |45|35] 3 200 |18|16[14|12|10] 9 | 8 | 8
Hl RCP6/RCP6S-TA7CLIDB
Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gs?gm" Beschleunigung (G) Ggligmc Beschleunigung (G) Ggls;m‘ Beschleunigung (G)
(mm/s) 10.1103]05(07| 1 ]0.1/03/0.5 (mm/s) 10.1/03]05[0.7] 1 [0.1/03]0.5 (mm/s) {0.1]0.3]05]/07] 1 10.1]0.3]0.5
0 25125|120(20 (187 |7 |7 0 30|30 |28 |26|24]|16|16 |14 0 30|30 |28 [26[24[24|24 |24
140 | 25|25|20(20 (18| 7 |7 |7 70 30 /30|28 |26|24]|16|16 |14 35 30|30 |28 [26(24[24|24]|24
280 | 222016 |16 |14 7 |7 | 6 140 | 302824 (22|20]16|14]10 70 3028|2422 |20]|24]22|20
420 |20|16|14 12| 8|6 | 5] 4 210 [30]22(20|18[16]12|10| 8 105 | 2522|2018 |16[22|20 |16
560 |16[14[10| 6 | 4| 3 |[15]05 280 [20[18|16[12[{10] 9 |8 | 6 140 1201816 (12|10 |16 |14 | 10
700 8 |35 350 (14 (12| 7 4 175 | 14]12| 6 914
420 8 210 7 4
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Referenzdaten

Eingeschaltete Hochleistungsstufe

Siehe RCP6-Betriebshandbuch fiir die jeweiligen Tabellen von

RCP6(S)-TA4R/TA6R/TA7R mit ausgeschalteter Hochleistungsstufe.

Hl RCP6/RCP6S-TA4R
Steigung 16 Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Ggls;u‘gl\p Beschleunigung (G) Gdefgm Beschleunigung (G) Gﬁfé"kﬁi‘{" Beschleunigung (G) Gg?ém\» Beschleunigung (G)
(mm/s) ]0.1{03[05/0.7| 1 ]0.1/03]|0.5 (mm/s) | 0.1/03]0.5]/0.7] 1 ]10.1/03]0.5 (mm/s) 10.1{03[05(07| 1 ]0.1/03/0.5 _(mmg) |0.1103]05/07] 1]01/03]0.5
0 333 [3[3]1 1 1 0 414 |4 |4|4]25[25]2 0 5/5|5[5]|5]5]5]5 0 5[5[5[5][5]10]9]8
140 333 [3[3]1 1 1 85 414 |4 |4|4]25]25]2 40 5/5|5[5[5]5]5]5 20 5[5[5[5]5]10]9]38
280 31313 [3[3]1 1 1 175 41414 |4]4]|25][25]2 85 5[5|5[5]|5]5]5]5 40 5[5[5[5][5]10]9]38
420 313313 1 1 260 414 |4 |4|4]25]25]2 130 5/5|5[5[5]5]5]5 65 5[5[5[5]5]10]9]38
560 313313 1 1 350 414|144 |4]25[25]2 175 5[/5[5[5]|5]5]5]5 85 5[5[5[5]5]10]9]7
700 3[13]3 1 435 414144 25| 2 215 5[5 5|5]5 5[5 5 105 5[5[5[5]5]10]8]|7
840 3 |25 525 4 14| 4 2 260 5[5|5[5]45|5]|5]5 130 5[5[5]51]45]10|8 | 6
980 1.5 610 4144 1.5 305 5[5 5|15 ]4]45/45]|45 150 5[5[5[5[]4]9]|7]|6
1120 700 4 | 4|25 1 350 5554|3514 ]|2]|2 175 5[5[|5]4]|35|75|7 |45
1260 785 25] 2 390 5]5]1413 15] 1 195 5|/5[5[4[3]514]|4
H RCP6/RCP6S-TA6R
Steigung 20 Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Ggligl‘(\glp Beschleunigung (G) Ggfém? Beschleunigung (G) Gﬁxs;w? Beschleunigung (G) Gg‘sgm Beschleunigung (G)
(mm/s) |0.1/0.3]05(0.7] 1 ]10.1]0.3]0.5 (mm/s) 10.1/03/05(0.7| 1 |0.1/03]0.5 (mm/s) ]0.1{03[05/0.7| 1 ]0.1/03]|0.5 (mm/s) 0.1/0.3]0.5]/0.7] 1 ]0.1/03]0.5
0 5[5[5[5]5]1 1 1 0 8887 [|6]3]|3]3 0 10(10/ 98 |7]|]6[6]6 0 10{10(10| 8 |7 |12]|12]10
160 5/5[5[5]5]1 1 1 80 8887 [|6]3|3]3 40 10(10/ 9 [8|7]|]6]|6]6 20 10[{10[10| 8| 7 |12|12]10
320 5[5[5[5]5]1 1 1 200 8|8 (8|7 [|6]3|3]3 100 |10]10] 9 |8 |7 |6 |6 |6 50 101010 8 | 7 | 12|12 ] 10
480 5[5|5]|5 1 1 320 8887 [|6]3|3]3 160 | 10|10 9 |8 |7 |6 |6 |6 80 10[10(10| 8|7 |12|12]10
640 5[5|5]|5 1 1 440 8|8 (8|7 ]|6]3|3]3 220 |10|10| 9 |8 |7 |6 |6 |6 110 |10]10 |10 | 8 | 7 |12]12] 10
800 5 (45| 4 1 500 88|76 313 250 |10[10[ 9 |8 |7 |6 |6 |55 125 |10 (10 (10| 8 | 7 [12]12]10
960 35[2 560 88|64 3 |25 280 |10[10| 9 |8 |7 |6 |55|5 140 |10 (10 (10| 8 | 7 [12]12]10
1120 1.5 680 8|7 4|25 2 |15 340 |10[10| 9 |8 |7 |6 |45 4 170 10|10 8 | 7 |6 [5]|5]5
800 512 1 400 |10 9 | 8 | 7 |6 [45]35] 3 200 |10/ 8 |7 |6 1414144
Hl RCP6/RCP6S-TA7R
Steigung 24 Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Gg?g"(vevii{* Beschleunigung (G) Ggfgl\(\g::\ Beschleunigung (G) Gsf;m‘ Beschleunigung (G) Gg‘sgm\ Beschleunigung (G)
(mm/s) ]0.1/03[05/07| 1 ]0.1/03|05 mm/s) 10.103/05/07] 1 ]0.1][03]0.5 (mm/s) 10.1/03]05]07| 1 ]0.1/03][0.5 _(mmss) |0.1]03]05/07] 1 [0.1]03]0.5
0 10/10][10| 8 | 8 31313 0 12 (1212|1010 7 [ 7 | 7 0 1511515151516 [ 14|12 0 1515|1515 [15]20 |20 | 20
200 |10[{10[{10| 8 | 8]3 |3 |3 140 |12 1212|1010 7 |7 |7 70 1511515151516 [ 14|12 35 1515|1515 |15]20 |20 | 20
420 [10|10|10| 8 | 8 33 3 280 12|12 |12|10(|10] 7 |7 | 6 140 | 151515 [15[12 |16 |14 |10 70 15[15|15|15[15]20 |18 | 14
640 10(10] 7 ]6 3 |25 420 |12]12]12|10| 8|6 |5 | 4 210 | 151515 |12 ]10[12|10]| 8 105 | 15]15[15[15]12]18 |16 |10
860 7151412 1105 560 12|10 7 | 5 3 15 280 |15[15[12|10|8 | 9|7 | 6 140 | 15[15[15[12]10[16[12] 6
1080 2 |05 700 9141 350 |12]10] 8 4 175 | 15|10 | 4 714
420 8 210 4 2
Hl RCP6/RCP6S-TA4RLIDB
Steigung 10 Steigung 5 Steigung 2.5
Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Gglsggl‘: Beschleunigung (G) Gglsét\gl‘r Beschleunigung (G) Gslsst\gl‘r Beschleunigung (G)
(mm/s) ]0.1/03[05/07] 1 ]0.1]03]05 _(mmss) {0.1]03]05/07] 1 0.1]/03]0.5 _(mms) ]0.1]03]05/07) 1 ]01]03]0.5
0 888 |8|6]25/25]|2 0 10[{10]{9[8[6]|5|5]|5 0 10(10/ 98 [6]10]9]8
85 888 |8 |6]25/25|2 40 10[10]{9[8[|[6]|5]|5]|5 20 10(10/ 9 [8|6]10]9]8
175 88|18 |8|6|25/25] 2 85 10[10{9[8[|6]|5|5]|5 40 10/10/ 98 [6]|10]9]8
260 888 |8 |6][25/25|2 130 |10/ 9|98 |6|5]|5]5 65 10/9[9[8|6]10]9]8
350 8886 |6]25/25]|2 175 |10/ 9 |8 |6 |6 |5]|5]5 85 10/9 (8|66 ]10]9]7
435 88|65 25| 2 215 |10 9[8[ 6[5]5|5]|5 105 |10/ 9 | 8|6 |5 (10|87
525 8 | 5 |45 1.5 260 9 (8|7 |5]45]|5|5]|5 130 9 (8|7 |51]45]|10] 8| 6
610 51(4 (35 305 9(8|6|[5[]4]4|4]|4 150 98 |6 [5[]4]9]7]6
700 35(25| 2 350 8|76 ]4(35|35/3 |3 175 8|76 |4 |35|]5]|5 |45
785 390 7 161353 2 |2 195 8|76 143145/ 4|4
Hl RCP6/RCP6S-TA6RLIDB
Steigung 12 Steigung 6 Steigung 3
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal
Gﬁf&m Beschleunigung (G) Gﬁfélé".? Beschleunigung (G) Gs‘sg‘:vevll{r Beschleunigung (G)
mm/s) 0.1/03]05]/07] 1 ]10.1]03]0.5 mm/s) 10.1/03/05/0.7] 1 ]0.1[03]0.5 _(mmjs) 10.1]03]05/07) 1 ]01]03/0.5
0 15(15(12[11[10] 3 [3]3 0 20120|18|16|14| 6 | 6 | 6 0 20|20 |18 |16 [15]12[12[10
80 15[15[12[11[10] 3 [3]3 40 20120|18|16|14| 6 | 6 | 6 20 20|20 |18 |16 [15]12[12]10
200 |15[15[12 |11 |10 3 |3 | 3 100 12020 (18|16 |14 6 | 6 | 6 50 2020|1816 |15]12]12 |10
320 |15[15[12 |11 |10 3 |3 | 3 160 1202018 [16|14| 6 | 6 | 6 80 20120 |18 |16 [15]12[12]10
440 [15|14 |11 ]10] 8 3133 220 | 20[20|18|16(14] 6 | 6 | 6 110 1202018 |16 15|12 |12 10
500 13/10[ 8 | 6 313 250 [20[20[18|16|14]) 6 | 6 |55 125 1202018 |16 [15[12[12 |10
560 121916 |3 3 125 280 [ 2018 |16 [15|11]| 6 [55]| 5 140 12020 |18 |16 |15]12 |12 |10
680 106 |3 |15 1501 340 | 2016 (14[12| 9| 6 |45| 4 170 12018 |16 |14 [12[12] 9 | 8
800 4 1 400 | 18|14|10| 8 | 6 | 4|2 |15 200 |18|16|14 /12|10 8 | 7 | 7
Hl RCP6/RCP6S-TA7RLIDB
Steigung 16 Steigung 8 Steigung 4
Lage Horizontal | Vertikal Lage Horizontal [ Vertikal Lage Horizontal | Vertikal
Gg?gl'(vevii{* Beschleunigung (G) Ggfgm' Beschleunigung (G) Gg‘sgl‘g:? Beschleunigung (G)
(mm/s) ]0.1{03[05(07| 1 ]0.1/03/0.5 (mm/s) 10.1/03(05(07| 1 ]0.1/03[0.5 (mm/s) ]0.1{0.3{0.5/0.7| 1 ]0.1/03]|0.5
0 25125120020 (187 |7 |7 0 30|30 |28 |26|24]|16|16 |14 0 30|30 |28 [26[24[24|24 |24
140 | 25|25|20(20 (187 |7 |7 70 30 /30|28 |26|24]|16|16 |14 35 30|30 |28 [26(24[24|24]|24
280 | 222016 |16 |14 7 |7 | 6 140 | 302824 (22|20]16|14]10 70 3028|2422 |20]|24]22|20
420 |20|16 |14 (12| 8 [5 ]| 4|3 210 [30]22(20|18[16]12|10| 8 105 | 2522|2018 |16[22|20 |16
560 | 16| 14|10 6 | 3 | 3 | 1 280 [20[18[16[12]10) 9 55|45 140 1201816 (12|10 |16 |14 | 10
700 s |3 350 [14]12] 6 3 175 [14]10] 5 8|3
420 6 210 6 3
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Modellauswahl tiber die zulassige Last

Der Radialzylinder-Typ hat eine eingebaute Fiihrung, sodass auftretende Lasten bis zu einer bestimmten Gro8e ohne zusatzliche
externe Fihrung von der Schubstange bewaltigt werden kénnen. Die zuldssige Last findet sich in den untenstehenden Diagrammen.
Falls unter den geforderten Betriebsbedingungen die zuldssige Last Gberschritten wird, ist eine exerne Flihrung anzubringen.

B Zulassige Radiallast der Typenreihe RCP6-RRA bei Horizontal-Montage

[Horizontale Montage in Oberlage] [Horizontale Montage in Seitenlage]

Offset-Abstand

Offset-Abstand

dz

5

=

il
£
LN

H RCP6-RRA4/RRA6/RRA7/RRA8

<Offset: 0 mm / Uberhang: 0 mm> <Offset: 0 mm / Uberhang: 50 mm> <Offset: 0 mm / Uberhang: 100 mm>
10 T T 10 T T 10 T T
\ =8= RRA4 o= RRA4 == RRA4
9 RRA6 ] 9 RRAG6 ] 9 RRA6 ]
8 == RRA7 |J 8 «@= RRA7 |} g =@ RRA7 |J
§ =h= RRA8 ;5\ \ =de= RRAS ;61 =de= RRAS
S 7 S ) S 7
FRAICN FRM L\ FENRN
= 6 ]\ = 6 \ = 6
BoSRORN E STV RN
W \ 9] N [ \
2 4 O 24N 2 4
9 - — 4 b
T 3 | = 3 ~ = 3
SEN AN e SN N % S R
N 1
\\ Y
1 e J 1 ® 1 >
09100 200 300 400 500 600 700 800 09 100 200 300 400 500 600 700 800 09 100 200 300 400 500 600 700 800
Hub (mm) Hub (mm) Hub (mm)
<Offset: 100 mm / Uberhang: 0 mm> <Offset: 100 mm / Uberhang: 50 mm> <Offset: 100 mm / Uberhang: 100 mm>
10 L.- Rll?A4 10 l-.- RIIRA4 10 I-.- RII?A4
9 RRAG ] 9 RRAG6 ] 9 RRA6 ]
8 == RRA7 | g == RRA7 |} g «@= RRA7 |J
§ \ =h= RRA8 ;61 =de= RRAS ;81 =de= RRAS
= 7 = 7 = 7
IR N F
5 6 5 6 AN 5 6
g s ‘\\ R gy & s
S 4 - ‘\\‘\ S 4=
£ 5 --l‘r"\‘ﬂ £ 5] N £ 5 \!‘\
'\3‘ 2 _h '3 2 ‘"-- '\:‘ ) "=
1 D 1 1 o
00 100 200 300 400 500 600 700 800 o0 100 200 300 400 500 600 700 800 00 100 200 300 400 500 600 700 800
Hub (mm) Hub (mm) Hub (mm)

Bedingungen fiir die Berechnung der zuldssigen Last:
Die Last gilt fuir eine angenommene Lebensdauer von 5000 km und unter Berticksichtigung der auftretenden Momente bei einer Beschleunigung von 1 G und einer
Geschwindigkeit von 500 mm/s.
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B Zuldssige Radiallast der Typenreihe RCP6-RRA bei Vertikal-Montage

[Vertikale Montage] 4z dx dz dy
dAy)‘\dX @ d})\dx |j
Last >
Offset-Abstand m
dx a T ® &
!
Bedingungen fir die Berechnung
der zuldssigen Last:
I e ® Die Last gilt fur eine angenommene
.3', . Lebensdauer von 5000 km und unter
Berticksichtigung der auftretenden
Momente bei einer Beschleunigung
| von 1 G und einer Geschwindigkeit
et von 500 mm/s.
H RCP6-RRA4 H RCP6-RRA6
<Zuldssige Radiallast, vertikale Montage> <Zuldssige Radiallast, vertikale Montage>
12 T 25 T
== Steig. 2.5 =¥ Steig.3
=B Steig. 5 == Steig. 6
10 Steig. 10} 20 Steig. 12 ||
§ \ =¥~ Steig. 16 ;03 =¥~ Steig. 20
% 8 ]
= N 215 \\
Z 6 & SN
k) * 210 \\-\
2 4 2 4
=l i =l
N N
5 5
09 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 0g 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Offset-Abstand (mm) Offset-Abstand (mm)
H RCP6-RRA7 H RCP6-RRA8
<Zulassige Radiallast, vertikale Montage> <Zuldssige Radiallast, vertikale Montage>
30 - 80 -
Sl <= Steig. 4 =¥ Steig.5
\ == Steig.8 70 == Steig. 10 H
25 Steig. 16| Steig. 20
£ \\ 4 Steig. 24 B 60
% 20 g 50 \'
: . : N
215 8 40
& &
@ ‘@ 30
£10 ! &
> =] e —
3 R 20 o
> 10 [
| | | | | | J
0 25 50 75 100 125 150 0g 25 50 75 100 125 150
Offset-Abstand (mm) Offset-Abstand (mm)

B Zuldssige Radiallast der Typenreihe RCP6-WRA

[Horizontale Montage in Oberlage]

Zuladung

Offset-
Abstand am Fiihrungskopf

[Horizontale Montage in
Seitenlage]

Zuladung

Offset-
Abstand am Fiihrungskopf

[Vertikale Montage]

Offset-Abstand am
Fihrungskopf

Zuladung
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Modellauswahl tiber die zulassige Last

H RCP6-WRA10/WRA12

2 <Offset: 0 mm / Uberhang: max. 100 mm> 20 <Offset: 100 mm / Uberhang: max. 100 mm>
| |
=¥= WRA12 =¥= WRA12
3 WRA10 o WRA10
<15 —* o1
0000 E
= K
g 10— -g 10 ) \.
o o
.qé‘ \\1 .09)’ \!
. £ 5f e
=] =1
N N
o0 100 200 300 400 500 600 00 100 200 300 400 500 600
Hub (mm) Hub (mm)
B RCP6-WRA14/WRA16 <Offset: 150mm/Overhang distance: 100mm or less>
5 <Offset: 0 mm / Uberhang: max. 100 mm> 5 <Offset: 150 mm / Uberhang: max. 100 mm>
T |
<¥= WRA16 <¥-= WRA16
’g,zo \\ =@= WRA14 | | 3’20 =#= WRA14 | |
£ W 215
& i < nSY
%10 I Ny, ey &10 R
2 M~y 7 P~
% 5 \-‘ o L; 5 —_—
N y N y
o0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 o0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Hub (mm) Hub (mm)

Hl RCP6-WRA10

Bedingungen fiir die Berechnung der zuldssigen Last: Die Last gilt fiir e

Il RCP6-WRA12

ine angenommene Lebensdauer von 5000 km und unter Berlicksichtigung der auftretenden Momente
bei einer Beschleunigung von 1 G (0,2 G bei WRA16-Modell) und einer Geschwindigkeit von 500 mm/s.

H RCP6-WRA14 l RCP6-WRA16

<Zulassige Radiallast, vertikale Montage> <Zulassige Radiallast, vertikale Montage>
12 20
- 1 =
31 0 516
5 i
= =12
26 210
(2] [
2, 2
£ £e
=} =] 4
N o %= Steig. 2.5 N %= Steig. 3
~&= Steig. 5 2 &= Steig. 6 [ |
% 50 700 % 50 700
Offset-Abstand (mm) Offset-Abstand (mm)

<Zulassige Radiallast, vertikale Montage> <Zulassige Radiallast, vertikale Montage>
30 70
x 60 *
g’ g o~
= . £40
&15 &
o o 30
%10 g
é é 20 %= Steig.5
N 5 ¥~ Steig. 4 H Nio == Steig. 10 i
&= Steig. 8 WRATG: 343 kg
% 50 100 150 % 50 100 150
Offset-Abstand (mm) Offset-Abstand (mm)

B Zuldssige Last der Typenreihe RCP6-TA (Tischschlitten-Ausfiihrung)

Bei der Tischschlitten-Ausfiihrung sinkt fiir langerhubige Achsmodelle konstruktionsbedingt die zuldssige Schlittenlast.

<Horizontale Montage in Oberlage> <Horizontale Montage in Seitenlage> <Vertikale Montage>
35 T T 35 T T 35 T T T T T T T
== TA4 == TA4 == TA4 == TA6 =¥=TA7
TA4-DB TA4-DB DB == -DB == o
30 ® —The H R 30 ® —The H 30 TA4-DB TA6-DB TA7-DB ||
E) \ A= TA6-DB 2 \ A= TA6-DB B
% 25 ‘ - TA7 7 25 | PP e —— ——
2 \ | = TA7-DB = \ | == TA7-DB =
£ 20 i \ £ 20| AT £ 20 T
=2 I A \. =R I A . \. g K
AT N o 15[ T 17 N < 15
o N \ 2 \ \ 2 |=ssrmane \
& 10 W & 10 [y & 10[ e X
e I N | 3 ) N 3 \
57 5 5
N.“_._“ 3
0050 100 150 200 250 300 350 400 00" 50 100 150 200 250 300 350 400 0050 100 150 200 250 300 350 400
Hub (mm) Hub (mm) Hub (mm)

Bedingungen fiir die Berechnung der zuldssigen Last: Die Last gilt fiir eine angenommene Lebensdauer von 5000 km und unter Berlicksichtigung der auftretenden Momente
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Einschaltdauer

[Einschaltdauer]

Die Einschaltdauer (Dauerlauf-Prozentrate) bildet die Die Einschaltdauer gibt den prozentualen aktiven

aktive Betriebszeit der Achse in jedem Arbeitszyklus ab. Nutzungsgrad der Achse fiir einen Arbeitszyklus an.
Zu beachten ist, dass die Berechnungsarten fir Schritt- D=— ™ x100(%)  D:Einschaltdauer
motoren und AC-Servomotoren unterschiedlich sind. Tt T T ech
Geschwin- | Schubbetrieb)
<Schrittmotor> digkeit Te: Stillstandszeit

Schrittmotortyp-Achsen kdnnen mit einer Einschaltdauer
von 100 % betrieben werden. Aber fiir einige Achsmodelle |/

i L1

der RCP6S-Baureihe ist die Einschaltdauer einzuschranken. faﬁguhn‘Eg;lKotg;t;ggsegggygn- TEDE [ Haltbereich | Zet |
|50 Betriebszeit T 0 | Stilstandszeit Ta |
[ Ein Arbeitszyklus
Nur RCP6S-Baureihe I
Einschaltdauer nach Modelltypen
RCP6S-Baureihe Einschaltdauer
3501-Schrittmotortyp 100 %
SA4/RRA4/RA4/TA4/WSAT0/WRA10 (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)
42L)-Schrittmotortyp Siehe Diagramm unten.
SA6/RRA6/RA6/TA6/WSA12/WRA12 (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)
S6L-Schrittmotortyp Siehe Diagramm unten.
SA7/RRA7/RA7/TA7/WSA14/WRA14 (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)
56[1-Hochlast-Schrittmotortyp 100%
SA8/WSA16 (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)
60J-Hochlast-Schrittmotortyp 20 %
RRA8/RA8/WRA16 (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)

B Korrelogramm von Umgebungstemperatur und Einschaltdauer fiir den 42 J-Schrittmotortyp

42[1-Schrittmotortyp

100
\\ SA6/RRA6/RA6/TA6/WSAT2/WRA12
20 PP WY (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)
g % A\
5 Steigung 3mm 6 mm 12 mm /20 mm
2 70 6 mm
g Einschalt. 90 % bei 100 % bei
5 60 . .
5 dauer- max. 37 °C max. 33 °C 100 %
£ 5 Begrenzung| <70 % bei <60 % bei
40°C 40°C
40
30
0 10 20 30 40

Umgebungstemperatur (°C)

B Korrelogramm von Umgebungstemperatur und Einschaltdauer fiir den 56 1-Schrittmotortyp (exkl. Hochlastmotor)
560]-Schrittmotortyp

100
6 an4 SA7/RRA7/RA7/TA7/WSA14/WRA14

20 -~ \% (mit gekuppeltem oder abgewinkeltem Motor)
= i N
S 80
= amm N RN Stei 4 8 16 24
Z 20 N\ AN teigung mm mm mm mm
©
= \\ \\ ) 80%bei | 90 % bei 90 % bei
S 60 Einschalt- o ° °
5 N daver- max.30°C | max.32°C max. 33 °C 100%
£ N\ <40%bei | <60%bei | <70% bei
o 50 Begrenzung

N\ 40°C 40°C 40°C
40
30
0 10 20 30 40

Umgebungstemperatur (°C)

Referenzdaten 1 30



Referenzdaten

Hinweise zu Modellwahl mit Doppel-Schlitten

Vor Wahl der Doppel-Schlitten-Option sind die Spezifikationstabelle und Hinweise unten zu prifen.

RCP6(S)-Spezifikationstabelle fiir Doppel-Schlitten-Modelle

- , Zuassige | ) | @) | (k1) Minimaler
Stei- Zulassiges dynamisches Lastmoment Auskragung Nutzlast-| Nutzlast- | Nutzlast- s e
(mm) Aus- Aus-  |Ausgleichs- | Schlitten-| - poppel-
Baureihe Typ cuing Schli — ’ ) | linge ;
(mm) | Angenomm. | Schlittenabstan (mm) | Ma- Mb- | Mc- Ma-, | gleichs- | gleichs- | geschwin- 9€ | Schlitten-
Lebensdauer | Eff. Schlitten-|  Abstand | Richtung | Richtung |Richtung | Mb-, Mc- | masse A | masse B | digkeit (mm) | Auswahl
(km) abstand | SchiittenDeckel | (N*m) | (N-m) | (N-m) |Richtung | (kg) (kg) | (mmV/s) (mm)
10 350
SA4C(R) 5 5000 60 24 44.6 63.6 15.7 420 0.6 2 215 76 150
25 105
12 320
SA6C(R) 6 5000 920 40 106 152 40 630 1.2 2 280 110 200
3 140
RCP6(S)
16 280
SA7C(R) 8 5000 70 20 285 285 145 810 1.7 5 140 130 200
70
20 —
SA8C(R) 10 5000 120 35 565 565 237 1200 (*72) — —_ 165 250
5 J—

[AusschluBtabelle fiir Steigungs-Modelltypen mit Doppel-Schlitten] [Schaubild Doppel-Schlittenabstand]

Effektiver Schlittenabstand
Doppel-Schlitten-Option -—r
Stei- nicht auswahlbar (“e")

Baureihe Typ gung '-\ |/- — —t '__1I
(mm) | Horizontale | Vertikale || @ @,
Mmoo | Eel3 Eled

|

SA4C(R) 16 ° ° { ) ’ \
= ' T EDemE® E10EE jy |

20 . .
SAGC(R) \ d b
RCP6(S) 12 .
SA7C(R) ?‘6‘ ° ° L Schiittenlinge | |_Schlittendeckelabstand
L]
30 . .
SA8C(R)
20 .

(*1) Bei der Doppel-Schlitten-Spezifikation gilt (auBer Achstyp RCP6-SA8):
Fir niedrigere Geschwindigkeiten als die Nutzlast-Ausgleichsgeschwindigkeit ergibt sich die max. Zuladung aus der Differenz von
Einzel-Schlitten-Zuladung und Nutzlast-Ausgleichsmasse A.
Fiir hdhere Geschwindigkeiten als die Nutzlast-Ausgleichsgeschwindigkeit ergibt sich die max. Zuladung aus der Differenz von
Einzel-Schlitten-Zuladung und Nutzlast-Ausgleichsmasse B.
Die Einzel-Schlitten-Zuladung folgt aus der max. Geschwindigkeit fiir die nominale und nicht die effektive Hublange.

(*2) Bei der Doppel-Schlitten-Spezifikation des Achstyps RCP6-SA8 gilt:
Fir alle Geschwindigkeitsbereiche ergibt sich die max. Zuladung aus der Differenz von Einzel-Schlitten-Zuladung und Nutzlast-

Ausgleichsmasse A.
Die Einzel-Schlitten-Zuladung folgt aus der max. Geschwindigkeit fiir die nominale und nicht fir die effektive Hubldnge.

(Hinweis)

« Zur Bestimmung der Doppel-Schlitten-Zuladung ist der Wert aus der Tabelle oben sowie der ,Tabellen Geschwindigkeit/Beschleunigung/
Zuladung” (S5.115 ff.) zu verwenden. Basierend auf der ermittelten Zuladung ist die maximale Geschwindigkeit zu prifen.
Einzelheiten dazu siehe RCP6-Betriebshandbuch.

- Die Doppel-Schlitten-Option ist fiir bestimmte SteigungsgroBen nicht erhdltlich.
Siehe oben ,Ausschluf3tabelle fiir Steigungs-Modelltypen mit Doppel-Schlitten”.

- Fur den Fall, dass die Doppel-Schlitten-Option und die fiir umgekehrte Referenzposition zusammen ausgewahlt werden, ist sicher-
zustellen, dass eine Referenzfahrt durchgefiihrt wird, sobald der Antriebsschlitten und der Freischlitten miteinander gekoppelt sind.
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PCON'CB/CF B Steuerung

P con-cB/cFB

1
RCP6/RCP5/RCP4-PowerCon-Positioniersteuerung i_]
RCP3/RCP2-Positioniersteuerung

Eigenschaften

1 An hochauflésenden Batterielos-Absolut-Enkoder angepasst

Die RCP6-Baureihe ist mit einem hochauflésenden batterielosen
Absolut-Enkoder ausgestattet. Ohne Batterie zum Abspeichern der
Positionsdaten wird weniger Raum fir die Installation der System-
steuerung bendotigt, was zu geringeren Ausristungskosten fiihrt.
Die Auflosung wurde von 800 Pulse auf 8192 Pulse pro Umdrehung
erhoht.

PowerCon-Ausrustung

Der auf einem kleinen Steuerteil installierte Hochleistungstreiber PowerCon ermoglicht es, den Schrittmotor bis
an seine Kapazitatsgrenze auszureizen. Durch die Nutzung von PowerCon wird die Leistung des Schrittmotors um
50 % erhoht. Dies tragt zur Verkiirzung der Zykluszeit und Produktivitatserhohung bei.

Sofort-Stop
bei Achs-Kollision
N

1
Werk-
stiick

Funktion zur Kollisionserkennung

Falls die Achse in Kontakt mit einem anderen Objekt
kommt, wird Gber diese Funktion der Betrieb sofort
abgebrochen.

Die Achse hélt ohne starken Aufprall an, sodass die
Beschddigung der Achse gering gehalten wird.

h

RCP6 7

Erweiterte Uberwachungsfunktionen

Die PC-kompatible Software kann Informationen zum Betriebslauf von Achse und Steuerung in Wellenform anzeigen.

* Anzeigbare Informationen: Stromsollwert, aktuelle Geschwindigkeit/Position sowie PEA-Signale (Start, Positionserreichung, Alarm etc.)

Mit der Triggerfunktion kann der Endnutzer den Zeitpunkt festlegen, wann die Anzeige in Wellenform ausgelost wird.

Entweder bei einer Anderung der PEA-Signale oder zu einem bestimmten Moment wihrend der Achs-Betriebslaufzeit.
Bildschirm Uberwachungsfunktion (Beispiel)

= B
L LS

el =1 TR LEeg
A e bui e T

Display-Einstellung  Trigger-Einstellung

e e e ot bt e

P Blan i PR Plideis setliss Pesb vales Siakley
Bisnsi s o |
ey

—_— - I Feamdl . el .
- ey ST =
138 R = s

" cun

-y

.
e :
[Nt T

LA W

Signal: CSTR (Start) auf EIN

1
T e
® T -

Wurnanh diduian etbisas iReted surrest 0% ekl |

o remran e dmnjman

ey bk a8 L
7 mewwy = sim m o

P g bles danstay

* Zu Uberwachende
Einheiten kénnen
ausgewahlt werden.

* Datenerfassung
startet zeitgleich
mit Anderung der
ausgewahlten
Einheiten.
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PCON'C B/CF B Steuerung

List of Models

Serien-Typ PCON-CB/CGB, CFB/CGFB

AuBenansicht

Feldnetzwerk-Typ
E/A-Typ Posi_lt_i;;ier— PUIS_T_;eFi)ber_ Deviceitet | ({1 jnk O Compoi'et | finercAT |Etheritet/IP m
DeviceNet | CC-Link | PRGBS | CompoNet | EtherCAT |EtherNet/ip| "o e
E/A-Code NP/PN PLN/PLP DV («@ PR CN EC EP PRT
Batterielose Absolut- oder o o o o o o o
Inkremental-Spezifikation © ©
Mit Absolut- o 5 o o 0 o o o) o
- Batteri
(I_'DBC(()_'EB Einfach- 'a €1e
J Absolut-|_Mit Absolut- o o o o o o o o o
Spez. Batterie-Einheit
Ohne Absolut-
Batterie @) O O ©) O ©) ©) O ©)
PCCI%'\/I' Batterielose Absolut- oder, o o o o o o o o o
CGFB Inkremental-Spezifikation
Modellspezifikation
<Steuerung>
POON— [ — [ [ ——Cd— o —[J—]
Serie Typ Motor-  Enkoder- E/A-Typ E/A-Kabel-  Spannungs- Absolut- Montage-

Typ Typ lange versorgung Einheit vorgabe
|
Standard-Typ

Global-Typ {gemat Sicher Batterielose Absolut-
Spezifikation oder
56SP/60P/86P-Motor- Inkremental-Spezifikation

Standard-Typ Einfache Absolut-Spezfikation - 24VDC

56SP/60P/86P-Motor-
Global-Typ

(gemaB Sicherheitskategorie)

200 Schrittmotor PEA-Speifikation (NPN) Ohne Kabel Batterielose Absolut- oder
; N . Inkremental-Spezifikation
2000 Hochlast-Schrittmotor Pulstreiber-Spezifikation (NPN) 2m Einfache Absolut-Spezifikation
287 Schrittmotor PEA-Spezifikation (PNP, Standard) 3m (mit Absolut-Batterie,
2807 Hochlast-Schri - ; Standard ohne Absolut-Batterie-Einheit)
ochlast-Schrittmotor Pulstreiber-Spezif. (PNP, Standard) 5m Einfache Absolut-Spezifikation
350 Schrittmotor DeviceNet Netzwerk-Spezif. *Bei Auswahl der Feldnetzwerk- (mit Absolut-Batterie,
4200 Schrittmotor CC-Link Netzwerk-Spezif Spezifik. wird ,0" (ohne Kabel) mit Absolut-Batterie-Einheit)
-Link Netzwerk-Spezif. (A p
> fir die £/A-Kabellange gesetzt. Einfache Absolut-Spezifikation

42[0 Hochlast-Schrittmotor PROFIBUS-DP Netzwerk-Spezif. (ohne Absolut-Batterie,
ohne Absolut-Batterie-Einheit)

5601 Schrittmotor CompoNet Netzwerk-Spezif.
3 N * Die einfache Absolut-Spezifik. wird nicht vom
5601 Hochlast-Schrittmotor EtherCAT Netzwerk-Spezif. Steuerungstyp PCON-CFB/CGFB unterstiitzt.
60L] Hochlast-Schrittmotor EtherNet/IP Netzwerk-Spezif.
86 Hochlast-Schrittmotor PROFINET IO Netzwerk-Spezif. Befestigungsgewinde
(Beispiel: ,20P” fiir 2001 Schrittmotor) Hutschienenmontage
i
* Die Montageart der Absolut-Batterie-Einheit folgt

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des Motortyps der Achse.
Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fiir Steuerung und Achse nicht Gbereinstimmt.
Nachfolgend ist ein Beispiel fir einen Achstyp genannt, wo Vorsicht bei der Modellcode-Wahl geboten ist.
RCP2-RA3C: 285" bei Motortyp der Achsspezifikation « ,285P” bei Motortyp der Steuerungsspezifikation
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PCON'CB/CF B Steuerung

Systemkonfiguration

Bl PowerCon 150 <PCON-CB/CGB>

SPS
PC-Sof Feldnetzwerk
C-Software Handpro- DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
(Siehe 5.143) grammiergerat CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET 10
RS232-Anschluss-Typ (Siehe S.143) —
<Modell: RCM-101-MW> <Modell: TB-02-[1> LiJ L

USB-Anschluss-Typ T
<Modell: RCM-101-USB> \

rAr L

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezif.
PEA-Kabel
(Siehe S.146)

<Modell: CB-PAC-PIO020>
Standardlange: 2 m

Standardkabel: 5 m
Enthalten bei PC-Software

it (| [ IEE
Anschlusskabel: 0,5 m
Steuerung
2 <Modell: PCON-CB/CGB>
Enthalten bei Einfach-Absolut-Spezif. | DC24V
Absolut-Batterie-Einheit Shannunge
(Siehe S.143) 24V©
<Modell: SEP-ABU (Hutschienenmontage)> ove
<Modell: SEP-ABUS (Befestigungsgewinde)> FGe
L > ] \

Enthalten bei PCON-CGB
Einfach-Absolut-Batterie Blindstecker
(Siehe 5.143) (Siehe 5.143)
<Modell: AB-7> <Modell: DP-5>

*Das entsprechende Motor/
Enkoder-Kabelmodell hangt
vom jeweiligen Achstyp ab.

T . Fur Bestellung eines Ersatz-
Wird |t der Achse geliefert . | Kkabels siche S.144.

Integriertes Motor/Enkoder- ¥

Roboterkabel 4

< AnschlieBbare Achsen > OO0

Wird mit der Achse geliefert

Integriertes
Motor/Enkoder-

Roboterkabel
RCP3-Baureihe
<]

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

Wird mit der Achse geliefert RCP4-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel

Integriertes Motor/Enkoder-
RCP6-Baureihe

Roboterkabel Wird mit der Achse geliefert

RCP5-Baureihe Rl Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

{ P
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Systemkonfiguration

B Mit 56SP/60P/86P-Motor kompatible Steuerung <PCON-CFB/CGFB>

SPS

Feldnetzwerk

PC-Software Handpro-
(Siehe S.143) grammiergerat
RS232-Anschluss-Typ (Siehe 5.143)

<Modell: RCM-101-MW> <!\Mell: TB-02-[1>

USB-Anschluss-Typ I
<Modell: RCM-101-USB>

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP,
CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

Il
|-

4

Enthalten bei PEA-Steuerungsspezif.
PEA-Kabel
(See P.146)

<Modell: CB-PAC-PI0020>
Standardlange: 2 m

v

5m
E(ll =13
Steuerung

Enthalten bei PC-Software Modell: PCON-CFB/CGFB DC24V
"“II“"Hl Spannungs-

versorgung
24V
oV e
FG®

Enthalten bei PCON-CGFB
Blindstecker
(Siehe S.143)
<Modell: DP-5>

< AnschlieBBbare Achsen >

Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

Integriertes

Roboterkabel

RCP4-Baureihe

L]
RCP2-Baureihe

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP2-RA8C/RASR

RoboCylinder
Hochlast-Typ

RoboCylinder RCP4W-RA7C

Hochlast-Typ
RCP2-RA10C

RoboCylinder
High-speed type
RCP2(CR)-
HS8C/HS8R

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP4-RA6C

RoboCylinder
Wasserdichter Typ
RCP2W-SA16C

Wird mit der Achse geliefert

Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-

Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
Integriertes Motor/Enkoder-
Roboterkabel

L]
RCP6-Baureihe

RoboCylinder
RCP6-SA8C/SABR/WSA16C/WSA16R

.

RoboCylinder
RCP6-RA8C/RA8R/WRA16C/WRA16R

RCP5-Baureihe

\|

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP5-RA8C/RA8R

Motor-Typ:
56SP

\

Motor-Typ:
56SP

RoboCylinder
Hochlast-Typ
RCP5-RAT0C/RAT0R
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E/A-Schnittstellen (PEA)

B Eingangsseitig Spezifikation externer Eingange B Ausgangsseitig Spezifikation externer Ausginge
Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation

Eingangsspannung 24VDC £10% Lastspannung 24 \V/DC

Eingangsstrom 5 mA / Schaltung Maximaler Laststrom | 50 mA / Schaltung

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung: min. 18 VDC
AUS-Spannung: max. 6 VDC

Kriechstrom max. 2 mA / Kontakt

NPN . NPN
Ext. Spannungs- : i
versorgung L P24 |
24VDC ! P24 _ "S‘:ﬁ:;f gz :
[ (- | | Interne Kﬁ i
: 56kez;o Ij VA I{_ Schal- tung | Ausgangsklemme les .
/ C:_ - tun D 1—¢
e - g 1 ' Ext. Spannungs-
Eingangsklemme ' versorgung
' N, 24VDC
PNP . PNP
‘Eingangsklemme interne 1 _ PZ“_E
_|__/ C :-_% ® || Interne Schal- §Z|<‘ "Ext. Spannungs-
T : 680 AN K_ Schal- tung | Ausgangs-!  Versorgung
@ ® tung klemme ' 24VDC
Ext. Spannungs-\: N i 4
versorgung : 15 ! Last
24VDC _N-:Di

E/A-Muster (Verfahrmoglichkeiten)

Diese Steuerung unterstiitzt acht Arten von Bewegungsmustern. Wahlen Sie bei Parameter-Nr. 25
+~E/A-Muster-Auswahl” das Verfahrmuster aus, das lhren Anforderungen am ehesten entspricht.

Verfahrmuster

Eingabewert Parameter-Nr. 25

Betriebsart

Eigenschaften

E/A-Muster 0

0 (Werkseinstellung)

Positionier-Modus
(Standard-Typ)

« Anzahl der Positionen: 64

« Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
« Zonenausgangssignal *1: 1

« Positionssignal Zonenausgang *2: 1

E/A-Muster 1

Teaching-Modus
(Teaching-Typ)

« Anzahl der Positionen: 64

« Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert

- Positionssignal Zonenausgang *2: 1

« Tipp-Betrieb (mit Feinverstellung) via PEA-Signale mdglich

« Aktuelle Positionsdaten konnen Uber PEA-Signale in die Positionstabelle geschrieben werden

256-Punkt-Modus

« Anzahl der Positionen: 256

E/A-Muster 2 2 256 Positioni K « Positions-Nummern-Befehle: Binarkodiert
(256 Positionierpunkte) Positionssignal Zonenausgang *2: 1
512-Punkt-Mod « Anzahl der Positionen: 512
E/A-Muster 3 3 = P- MhLGLE I:‘s « Positions-Nummern-Befehle: Bindrkodiert
(512 Positionierpunkte)| | Kein Positionssignal Zonenausgang
« Anzahl der Positionen: 7
Pneumatik-Modus 1| - Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 4 4 (7-Punkt-Typ) « Zonenausgangssignal *1: 1
- Positionssignal Zonenausgang *2: 1
« Anzahl der Positionen: 3
P tik-Modus 2| Positions-Nummern-Befehle: Individuelle Signal-Nummer EIN
E/A-Muster 5 5 DENMEULAAEIBA o AbschluBsignal: Kann dquivalent zum LS-Signal (Grenzschalter) ausgegeben werden
(3-Punkt-Typ) - Zonenausgangssignal *1: 1
- Positionssignal Zonenausgang *2: 1
- Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 6 6 Inkremental- « Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)
(Hinweis) Pulstreiber-Modus | . zonenausgangssignal *1: 2
« Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang
- Referenzpunkt-Eingabe: 1
Absolut- - Differenz-Puls-Eingang (max. Eingangsimpulsfrequenz: 200 kpps)
E/A-Muster 7 7 Pulstreiberl-]Modus - Homing-Funktion (Referenzpunktfahrt)

(Hinweis)

« Zonenausgangssignal *1: 2
- Kein riickgekoppellter Puls-Ausgang

*1 Zonenausgangssignal: Ein bestimmter Bereich wird (iber die Parameter 1 und 2 bzw. 23 und 24 festgelegt, der auch nach beendeter Referenpunktfahrt erhalten bleibt.
*2 Positionssignal Zonenausgang: Die Funktion ist als Teil einer Positionsnummer verfiigbar. Ein bestimmter Bereich wird in der Positionstabelle festgelegt und wird nur
wirksam mit Festlegung einer zugehérigen spezifischen Position, nicht mit anderen Positionsbefehlen,

(Hinweis) Der Pulstreiber-Modus ist nur verfligbar, wenn zum Zeitpunkt der Bestellung die Pulstreiber-Spezifikation angegeben wurde (PCON-CB-*-PLN bzw. -PLP).
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E/A-Muster und Signalbelegung

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel zu den jeweiligen E/A-Verfahrmustern.
Schlieen Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Parameter-Nr.. 25, ,E/A-Muster-Auswahl|”
:2:; PEA-Funktion 0 1 2 3 4 5
Positionier-Modus | Teaching-Modus | 256-Punkt-Modus | 512-Punkt-Modus |Pneumatik-Modus 1 | Pneumatik-Modus 2
Anzahl der Positionen 64 64 256 512 7 3
: Homing O O @) @) @) —
P’\I::' gE;:;; Tipp-Betrieb — O — — — —
Teaching (Positiontibernahme) — O — — — —
Lésen der Bremse @) — @) o @) @)
Achse in Bewegung O O = — — _
:::; Zonenausgang @] A\ (Hinweis 1) A (Hinweis 1) — @) @)
Position Zonenausgang (@) (@) O — O O
1A 24V P24
2A 24V P24
3A Puls- -
— Ein-
4A gang -
5A INO PC1 PC1 PC1 PC1 STO STO
6A IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1(JOG+)
7A IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 (Nichtfunktional)
8A IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 -
9A IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 -
10A IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 =
11A IN6 - MODE PC64 PC64 ST6 -
12A Ein- IN7 = JISL PC128 PC128 = =
13A gang IN8 - JOG+ - PC256 - -
14A IN9 BKRL JOG- BKRL BKRL BKRL BKRL
15A INTO RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD
16A IN11 HOME HOME HOME HOME HOME =
17A IN12 *STP *STP *STP *STP *STP -
18A IN13 CSTR CSTR/PWRT CSTR CSTR = =
19A IN14 RES RES RES RES RES RES
20A IN15 SON SON SON SON SON SON
1B OouTo PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PM1 (ALM1) PM1 (ALMT) PEO LSO
2B OuT1 PM2 (ALM2) PM2 (ALM2) PM2 (ALM2) PM2 (ALM2) PE1 LS1(TRQS)
3B ouT2 PM4 (ALM4) PM4 (ALM4) PM4 (ALM4) PM4 (ALM4) PE2 LS2 (Hinweis 2)
4B OuT3 PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PM8 (ALM8) PE3 =
5B OouT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 -
6B OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 =
7B OouT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 -
8B Aus- ouT7 ZONET MODES PM128 PM128 ZONET ZONE1
9B gang ouT8 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE1 PZONE/ZONE1 PM256 PZONE/ZONE2 PZONE/ZONE2
10B ouT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS
11B ouT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND
12B OUT11 PEND PEND/WEND PEND PEND PEND -
13B ouT12 NY N N N N N
14B OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS
15B ouT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM
16B OUT15 LOAD/TRQS *ALML *ALML LOAD/TRQS *ALML |LOAD/TRQS *ALML | LOAD/TRQS *ALML *ALML
17B Puls- R
— Ein-
18B gang =
19B ov N
20B oV N

(Hinweis)  In der Tabelle oben stehen die Codes mit Sternchen-Préfix (*) fir Signale mit negativer Logik. PM1 bis PM8 sind binare Alarm-Ausgangssignale im Alarmfall.

(Hinweis 1) Bei allen E/A-Mustern auBer 3 kann dieses Signal Giber PZONE gesetzt werden durch Eingabe der entsprechenden Parameter-Nr. 149.

(Hinweis 2) Die Eingabe wird nicht wirksam, bis die urspriingliche Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.

Referenz: Negative Logik-Signale

Eingangssignale mit negativer Logik stehen standardmaBig auf AUS. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung auf EIN und wechseln
bei Signalausgabe auf AUS.
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Schaltkreis fiir Pulssteuerung

H Host-Einheit = Pulstreibertyp mit differentiellem Leitungstreiber

B Host-Einheit

Host-Einheit PCON
Positionier-Einhei
= o 3R wodnl PP
Puls- % ] i ||[ oA i
befehl e - 7 7B T [PP
(entsprecL[E-:—( : II[r\ - i |- np
Leitungs- ; ! 18B . s
treiber TC i ¥y (1= INP
26C31) i Pl
v i
OV —+( | = == 0V

PEA-Schnittstelle

= Pulstreibertyp mit offenem Kollektor

Zur Pulseingabe ist der Konverter AK-04 (Zubehar) erforderlich.

. . Puls-Konverter PCON
Host-Einheit DC AK-04 (separat erhiltlich) :
o — 24V OV PEA-Schnittstelle
Positionier-Einheit 1 1 3A
5124V PP ;'ﬂ H | = PP
4—lov*PPlE ALl e
- - 3 3 o 178 T
o 2| NP / TN
befehl | = NP*NP| - | =r1— NP
é—‘ J;TC ! 1981 |0y
2081 ||
oV ov K=oV

* Der Abstand zwischen Host-Einheit und AK-04-Konverter sollte so kurz wie méglich gehalten werden.

& Achtung: Beim Kollektor-Typ miissen die Host-Ein-/Ausgange und der AK-04 dieselbe Spannnungsquelle haben.

Beschreibung der Pulsfolge-Muster

Pulsfolge-Muster

Eingangsklemme

Vorwarts

Riickwarts

Negative Schaltungslogik

Pulsfolge vorwarts

PP./PP

Pulsfolge riickwarts

NP-/NP

Die Pulsfolgen fiir vorwa

Pulsfolge

PP-/PP

IEARERS

Vorzeichen

NP+/NP

Tief

Hoch

Die Steuerpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.

PP+/PP

AR

LU

Differenzpulse A/B

NP+/NP

)

et

Die Differenzpulse A/B (Pulsvervielfacher: 4) mit 90°-Phasenverschiebung geben sowohl die

rehzahl als auch die Drehrichtung an.

Positive Schaltungslogik

Al---dof- -

Pulsfolge vorwérts PP./PP M
Pulsfolge riickwirts NP-/NP 0
Pulsfolge PP-/PP IEERER : N
Vorzeichen NP</NP Hoch : ‘ Tief
PP./PP Lyt : ity
Differenzpulse A/B .
NP-/NP 1154 : Pt
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E/A-Signale im Pulstreiber-Modus

Die Tabelle unten zeigt die Signalbelegung fiir das E/A-Flachkabel im Pulstreiber-Modus.
SchlieB3en Sie ein externes Steuergerat wie eine SPS nach dieser Tabelle an.

Nur:rl::m-er Kategorie| E/A-Nummer Kiirzel Signal Funktionsbeschreibung
1A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
2A 24V P24 Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung +24 V
3A Puls- PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+)| pifferentielle Pulse bis zu 200 kpps kénnen iiber den
4A Eingang /PP Differentieller Pulstreiber-Eingang (-) | Host eingegeben werden.
u Der Servoantrieb bleibt aktiv bei Signal-Eingang auf EIN
5A INO SON »Servo EIN und inaktiv bei Signal-Eingang auf AUS.
6A IN1 RES Reset Aktive Alarmmeldungen werden bei EIN zurlickgesetzt.
7A IN2 HOME Referenzfahrt Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, fihrt die
Achse eine Referenzfahrt aus.
Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment
8A IN3 L Auswahl Drehmomentgrenze | 3¢ jen Wert laut Parametereingabe begrenzt.
Wenn dieses Signal mindestens 16 ms auf EIN steht,
verzdgert die Achse bis zum Stop nach dem eingestellten
28 IN4 TP Zwangsstop Drehmomentgrenzwert in der Steuerung und der
Servoantrieb geht auf AUS.
10A IN5 DCLR Fehlerzahler [6schen Der Positionsfehlerzahler wird bei EIN permanent gel6scht.
11A Eingang IN6 BKRL Zwangslésen der Bremse Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise gelost.
Umschaltung auf die gewlinschte Betriebsart, wenn der
12A IN7 RMOD Umschalten der Betriebsart Schalter MODE an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist.
(AUTO bei Eingang auf AUS, MANU bei Eingang auf EIN).
13A IN8 RSTR (*1) | Befehl Referenzpunktfahrt Bei EIN fahrt die Achse zum mit Param.-Nr. 167 gesetzten Referenzpunkt.
14A IN9 NC — Frei
15A IN10 NC — Frei
16A IN11 NC — Frei
17A IN12 NC — Frei
18A IN13 NC — Frei
19A IN14 NC — Frei
20A IN15 NC — Frei
cu Schaltet auf EIN, wenn nach Einschaltung der Stromver-
18 ouTo PWR #System bereit sorgung die Steuerung hochgefahren ist.
2B OouT1 SV Statusfunktion ,Servo EIN” Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist.
Schaltet auf EIN, wenn die Menge der restlichen
3B OouT2 INP ,Positionierung beendet” Verfahrpulse im Differenzzéhler in den angegebenen
Positionsbereich fallt.
4B OUT3 HEND ,Referenzfahrt beendet” Dieser Ausgang wird nach der Referenzfahrt aktiv geschaltet.
... |Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motor-Drehmoment
58 ouT4 TLR «Drehmomentgrenze erreicht” | jor' it dem TL-Signal festgelegten Grenzwert iiberschreitet.
. .+ | Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei
6B OuT5 *ALM Statusfunktion , Steuerungsalarm arbeitet und schaltet auf AUS um, wenn Alarm ausgel6st wird.
Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht
7B OuUTe *EMGS Statusfunktion ,Not-Aus” in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat. Er schaltet auf
Ausgang AUS, wenn Not-Aus betétigt worden ist.
. . . | Dieser Ausgang dient zur Ausgabe des Zustands der
8B ouT7 RMDS Statusfunktion ,Aktuelle Betriebsart” | ) Soe nean angewendeten Betriebsart.
9B ouT8 ALM1
10B ouT9 ALM2 Wahrend eines Steuerungsalarms wird ein Alarm-Code
— Kodiertes Alarmsignal ausgegeben. Ndhere Enzelheiten dazu finden sich im
11B ouT10 ALM4 Betriebshandbuch.
12B OuT11 ALM8
5 Diese Signal wird bei einer Alarmstufen-Meldung
13B OuUT12 *ALML Nebenfehler-Alarm ausgegeben.
14B 0ouT13 REND (*1) | ,Referenzpunktfahrt beendet” | Schaltet auf EIN nach der Referenzpunktfahrt Giber Parameter-Nr. 167.
158 ouT14 ZONET Zonenfunktion 1 Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Achsposition
168 ouT15 ZONE2 Zonenfunktion 2 in den durch Parameter definierten Bereich fallt.
178 Puls- NP Differentieller Pulstreiber-Eingang (+), pitferentielle Pulse bis zu 200 kpps kénnen tiber den
188 | Eingang /NP Differentieller Pulstreiber-Eingang () | Host eingegeben werden.
198 oV N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0V
20B oV N Spannungsversorgung E/A-Spannungsversorgung 0 V

(*1) Nur bei E/A-Muster 7 verwendbar.

Hinweis: Die Codes mit Sternchen-Préfix (*) stehen fir Signale mit negativer Logik. Ausgangssignale mit negativer Logik stehen bei eingeschalteter Spannungsversorgung
auf EIN und wechseln bei Signalausgabe auf AUS.
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Betriebsart der Feldnetzwerk-Spezifikation

Wenn die PCON-CB liber ein Feldnetzwerk angesteuert wird, kann aus fiinf verschiedenen Betriebsmodi fiir den Achs-
betrieb gewahlt werden. Zu beachten ist, dass die erfordlichen Datenmengen sich je nach Betriebsart unterscheiden.

M Erlduterung der Betriebsarten

Betriebsart

Beschreibung

E/A- Dieser Modus im Feldnetzwerk verfligt tiber die gleichen Funktionen wie im PEA-Betrieb der Achse (iber
0 | Fernbetrieb- | E/A-Ansteuerung der Bits. Die Anzahl der Positionierpunkte und Funktionen variiert je nach Bewegungs-
Modus 1 muster (E/A-Muster), welche Uber die Steuerungsparameter eingestellt werden.
Positionier- Der einfach-numerische Modus erlaubt die numerische Vorgabe der Zielposition.

1 | Modus/Einfach-
numer. Modus

Die anderen Betriebsvorgaben (Geschwindigkeit, Beschleunigung etc.) werden tiber die vorher in der
Positionstabelle spezifizierten gewlinschten Positionsnummern gesetzt.

Halb-Direkt- |  piaser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe neben der Zielposition auch fiir Geschwindigkeit,
2 | numerischer .
Modus Beschleunigung und laufende Schubkraft-Parameter.
Voll-Direkt- Dieser Modus erlaubt die direkte Werte-Eingabe fiir Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung
3 numerischer | und laufende Schubkraft-Parameter. Zusétzlich kénnen auch die aktuelle Position, Geschwindigkeit,
Modus Stromgrenzwert etc. Gberwacht werden.
E/A- Dieser Modus verfuigt tiber die gleichen Funktionen wie der obige E/A-Fernbetrieb-Modus 1.
4 | Fernbetrieb- R . - .
Modus 2 Zusatzlich kdnnen auch die aktuelle Position und der Stromgrenzwert Gberwacht werden.

B Erforderliche DatengroBe fiir jedes Netzwerk

DeviceNet CC-Link |PROFIBUS-DP| CompoNet EtherCAT EtherNet/IP | PROFINET IO
E/A-
0 | Fernbetrieb- 2 Bytes 1 Station 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes 2 Bytes
Modus 1
Positionier-
1 | Modus/Einfach- 8 Bytes 1 Station 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes 8 Bytes
numer. Modus
Halb-Direkt-
2 nunl\)le:;SCher 16 Bytes 2 Stationen | 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes 16 Bytes
odus
Voll-Direkt-
3 numercilscher 32 Bytes 4 Stationen | 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes 32 Bytes
odus
E/A-
4 | Fernbetrieb- 12 Bytes 1 Station 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes 12 Bytes
Modus 2
B Funktionsliste je Betriebsart
E/A- Positionier-Modus/ Halb-Direkt- Voll-Direkt- E/A-
Fernbetrieb- Einfach-numerischer numerischer numerischer Fernbetrieb-
Modus 1 Modus Modus Modus Modus 2
Anz.a.hl c!er 512 Punkte 768 Punkte Unbegrenzt Unbegrenzt 512 Punkte
Positionierpunkte
Betrieb liber direkte
_ ®) _
Positionsdaten © ©
Direkte Geschwindigkeits-/ . _ 0 O _
Beschleunigungs-Vorgabe
Druckbewegungs- o o o o o
Betrieb
Auslesen der
aktuellen Position - O O © ©
Auslesen der aktuellen o o o o o
Geschwindigkeit
Betlrn..eb tiber o o . . o
Positionsnummern
Auslese‘n.der o o . - o
Endpositionsnummer
*Bei ,O" wird die Funktion unterstutzt, bei ,—" wird die Funktion nicht unterstutzt.
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PCON'CB/CF B Steuerung

<PCON-CB/CGB>

Batterielos-Absolut-/Inkremental-Spezifikation  Befestigungsgewinde Batterielos-Absolut-/Inkremental-Spezifikation 'Hutschienenmontage
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Technische Daten

Parameter

Beschreibung

PCON-CB/CGB |

PCON-CFB/CGFB

AnschlieBbare Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24 VDC +10 %
20P, 28P, 28SP| max. 1 A
RCP2 | Motor-
35P, 42P,56P| max. 2.2 A
Strom- | RCP3 | Typ
aufnahme 60P, 86P max. 6 A
(Strom- . - . ]
28P, 35P, Bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2.2 A
verbrauch RCP4
inschliel Motor-| 42P, 42SP, T - -
einschlief. T 56P Bei aktiv. Hochleistungseinstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A
angeschloss.| RCP5 yP
Achsen) 56SP, 60P, 86P max. 6 A
LR 28P, 35P Bei deaktivierter Hochleistungseinstellung: max. 2.2 A
Motor- el
RCP6 Typ 42P, 56P Bei aktiv. Hochleistungseinstellung: nom. 3.5 A/ max. 4.2 A
56SP, 60P max. 6 A

Spannungsversorgung fiir elektromagnetische
Bremse (fiir Achsen mit Bremse)

24VDC £10% (max.0.15A)

24VDC +£10% (max.0.5A)

Einschaltstromspitze (Hinweis 2)

83A

10A

Kurzzeitige Spannungsfehler-Resistenz

max. 500 ps

Verwendbare Enkoder

Hochauflésender batterieloser Absolut-Enkoder: Auflésung 8192 Pulse / Umdrehung

Batterieloser Absolut-Enkoder: Auflésung 800 Pulse / Umdrehung

Inkremental-Enkoder: Auflésung 800 Pulse / Umdrehung

Achskabelldnge

max. 20 m

Externe PEA-Spezifikation

Ein-/Ausgangssignal 24 VDC (NPN oder PNP) - Bis zu 16 Ein- und Ausgangskontakte / Kabelldnge: max. 10 m

Schnittstelle

Feldnetzwerk-Spez.

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO

Dateneingabe

PC-Software oder Handprogrammiergeréat

Datenspeicherung

Positionsdaten und Parameter werden im Permanentspeicher abgelegt (unbegrenzte Uberschreibung)

Betriebsarten

Positionier-Modus / Pulstreiber-Modus (Auswahl durch Parameter-Eingabe)

Anzahl der Posit. im Positionier-Modus

Bis zu 512 Positionen beim Positionier-Typ, bis zu 768 Positionen beim Feldnetzwerk-Typ.

* Die Positionierpunkt-Zahl hangt
vom gewahlten E/A-Muster ab.

Eingangspulse

Pulstreiber-

Differenz-Verfahren (Leitungstreiber): max. 200 kpps / Kabelldnge: max. 10 m

Offener-Kollektor-Typ: wird nicht unterstuitzt

* Bei einem Host mit offenem Kollektor-Ausgang sind tiber den optional erhéltlichen Konverter AK-04 die offenen Kollektor-Pulse in

Differenz-Pulse umzuwandeln.

Schnittstelle | pulsbefehl-VergroR.

(elektronische
Ubersetzung: A/B)

1/50 < A/B < 50/1
Einstellbereich von A und B (Parameter-Eingabe: 1

bis 4096)

Riickgekopp. Ausgangspulse

keine

Dielektrische Spannungsfestigkeit

min. 10 MQ bei 500 VDC

Beriihrungsschutz gegen elektr. Schlag

Basis-Isolierung (Klasse 1)

Batterielos-Absolut-Spez./

Gewicht Inkremental-Spezifikation

Befestigungsgewinde: max. 250 g
Hutschienenmontage: max. 285 g

Befestigungsgewinde: max. 270 g
Hutschienenmontage: max. 305 g

Einfach-Absolut-Spezifikation
(inkl.190 g-Batteriegewicht)

(Hinweis 3)

Befestigungsgewinde: max. 450 g
Hutschienenmontage: max. 485 g

KiihImethode

natirliche Luftselbstkihlung

Geblasekiihlung

Umgebungstemperatur

0 bis 40 °C

Umgebungs- | Luftfeuchtigkeit

max. 85% RH (nicht kondensierend)

bedingungen Betriebsumgebung

keine korrosiven Gase

Schutzart

1P20

(Hinweis 1) Der Wert erh6ht sich um 0.3 A fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
(Hinweis 2) Der Einschaltstrom flief3t fiir ca. 5 ms nach Einschalten der Versorgungsspannung (bei 40 °C). Der Stromwert hangt von der Impedanz der Spannungsversorgungslinie ab.
(Hinweis 3) Der Wert erhoht sich um 30 g fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.

PCON-CB/CFB 1 42



PCON'C B/CF B Steuerung

Optionen

Handprogrammiergerat

I Beschreibung Handprogrammiergert zur Eingabe von Positionen,
Testablaufen, Uberwachung etc.

I Modell TB-02-C

I Konfiguration | ias

o
= P
f ,IJ
‘ |
! : ‘
| 5m
4

PC-Software (nur Windows)

I Beschreibung  PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testablaufen und Uberwachung.
Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

I Modell RCM-101-MW (software-Kit mit Kommunikationskabel und RS232-Adapter)

(Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAIJ

I Konfiguration

PC-Software (CD)

I Modell RCM-101-USB (software-Kit mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel)

(Bzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI)

I Konfiguration

RS232-Adapter
RCB-CV-MW

o8B .. - o
03 m |

M Spezifikation

Nennspannung

24VDC

Leistungsaufnahme | max. 3.6 W (max. 150 mA)

0 bis 40 °C

Luftfeuchtigkeit

IP20

470 g (nur TB-02-Gehausebox)

Windows-Unterstiitzung:
ab XP SP2/Vista/7/8

Kommunikationskabel
CB-RCA-SI0050

USB-Adapter

- RCB-CV-USB

o 3m 5m |

ﬁj‘ o 0~ ]<D 0-»
USB-Kabel Kommunikationskabel :

PC-Software (CD) CB-SEL-USB030 CB-RCA-SI0050

Absolut-Pufferbatterie-Einheit

I Beschreibung  Batterie-Einheit fiir die Einfach-Absolut-Spezifikation der Steuerung

zur Speicherung der aktuellen Positionsdaten.
I Modell SEP-ABU (Hutschienenmontage-Spezifikation)

SEP-ABUS (Befestigungsgewinde-Spezifikation)

I Spezifikation

Parameter

Spezifikation

Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit

0 bis 40 °C (mdglichst ca. 20 °C), max. 95 % RH (nicht kondensierend)

Raumluft-Umgebungsbedingungen

Keine korrosiven Gase

Absolut-Batterie

Modell: AB-7 (Ni-MH-Batterie / Lebensdauer ca. 3 Jahre)

Verbindungskabel Steuerung /
Absolut-Batterie-Einheit

Modell: CB-APSEP-ABO005 (Lange: 0.5 m)

Standard-Typ: ca. 230 g / Staubschutz-Typ: ca. 260 g

Befestigungs-
gewinde-Spezif.

Gewicht
s8] E
Hutschienen- £ 3
montage-Spezif. e
o2y
Absolut- a5
Batterie- 722 5
Einheit 662 _|6)] 2
<
Li EE
M {
Gleitbereich der B

1 4 3 PCON-CB/CFB

DIN-Fixierlaschen: 5 mm /O:

Ersatz-Pufferbatterie

I Beschreibung Ersatzbatterie fiir die
Absolut-Batterie-Einheit

I Modell AB-7

Blindstecker

I Beschreibung Dieser Stecker ist erforderlich

fur die Global-Steuerung

gemaB Sicherheitskategorie

(PCON-CGB/CGFB).

I Modell DP-5

20 bis 85 % RH (nicht kondensierend)




PCON'C B/CF B Steuerung

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

M Tabelle fiir

passende Kabelverwendung
Bau-/Modellreihe

Integriertes Motor/Enkoderkabel

Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel

@ RCP6/RCP5/RCP5CR/RCP5W
(auBer den unter 3 genannten Modellreihen) CB-CAN-MPACIIO CB-CAN-MPALCICII-RB
® RCP4 SA3/RA3/GR
RCP6 SA8/RRA8
® RCP5 RA7 (Hochlast-Ausfiihrung)/RA8/RA10 CB-CFA3-MPAICI CB-CFA3-MPALILCII-RB
RCP5W WSA16/WRA16
RCP4/RCP4CR/RCP4W
-CA- Ooono -CA- Oood-
® (auBer den unter @), ®), ® genannten Modellreihen) CB-CA-MPA CB-CA-MPA RB
RCP4 RA6C (Hochlast-Ausfih
© (Hochlast-Ausftihrung) CB-CFA2-MPACICIC] CB-CFA2-MPACICICI-RB
® | RCP4W RA7C (Hochlast-Ausfiihrung)
@ RCP3
GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB - CB-APSEP-MPALILIL]
SRA4R/SRGS4R/SRGD4R
RCP2
RTBS/RTBSL
© RTCS/RTCSL - CB-RPSEP-MPACIITI
GRS/GRM
GR3SS/GR3SM
T?CCFF?Z?/\? RTBS/RTBSL CB-CAN-MPALII] CB-CAN-MPAOI[IJ-RB
D) RTCS/RTCSL/RTB/RTBL/RTC/RTCL
RTBB/RTBBL/RTCB/RTCBL
RCP2 RA10/HS8
RCP2CR
RCPIW RA8 CB-CFA-MPACIOIO] CB-CFA-MPALCICI(J-RB
RCP2W SA16C
RCP2
- - - ooo
(auBer den unter ® ~ @ genannten Modellreihen) CB-PSEP-MPA

Steuerungstyp PEA-Flachkabel
1 PCON-CB/CGB, CFB/CGFB CB-PAC-PIOOIOO
* Kabelldngenspezifizierung (L) in [J[][],
Modell CB-CAN-MPA[IL1[]/CB-CAN-MPALILI[ J-RB e, 20 1o, Berspiel- 080 =8 .
Pin-Nr. Signal Pin-Nr. Signal
0A 0A
L 5 VMM VM
(©8.5) (Hinweis 1) (o), ; i i
< 1 g’é g’é
= ‘ g 5. 5.
Vorderansicht 1 S f SHAES]
(Vorderansich) (Vorderansicht) T e 11711
1 A+ A+
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r = 68 mm Steuerungsseitig = & i — o
Uber 5 m: Biegeradius r 2 73 mm ;g Bi; Bi;
2 BK- [ \%7 BK-
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermidungsfestigkeit. 21 VCC } 7 VCC
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. 178 Sﬁg | § Eﬁg
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, 13 LS6D I
bei einem Roboterkabel betrégt der Durchmesser @10 mm. — () ()
2 G G
* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
Modell CB-CFA3-MPALILIL 1/ CB-CFA3-MPALILI[]-RB o Bon o

max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.

(18)
I

Achsenseitig

(Vorderansicht) }’ﬁ

L

‘ (@8.5) (Hinweis 1)

Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m:

Biegeradius r =2 68 mm

Uiber 5 m: Biegeradius r 2 73 mm

* Das Roboterkabel besitzt eine héhere Biegeermtidungsfestigkeit.
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel.

(Vorderansicht)
Steuerungsseitig

(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm,
bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm.

Achsenseitig
1-1827863-1

Steuerungsseitig
PADP-24V-1-S

(AMP) (J.S.T.MFG.CO.LTD.)
Pin-Nr. Signal Pin-Nr. Signal
A oA oA
B VMM VMM
A oA oA
B2 0B 2B
A3 VMM VMM
B3 [X] 0B
Al LS+ LS+
B4 Ls- 8 Ls-
AB SAMABS] 7 N SAMABS]
B6 SBimABS] ‘ ‘ SBimABS]
A7 A+ ‘ ‘ A+
B7 A- [ ] A
A3 B+ B+
B8 B- B-
A5 BK+ 9 BK+
B5 BK- 10 BK-
A9 LS_GND 0 LS_GND
BO VPS 8 VPS
A VCC 7 VCC
B GND 9 GND
A — 1 —
B FG 22 —
23 —
2 FG

PCON-CB/CFB 1 44



PCON'C B/CF B Steuerung

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

Modell

CB-CA-MPALI[1[1/ cB-cA-MPALI[][]-RB

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Achsenseitig

Steuerungsseitig

1-1827863-1 PADP-24V-1-S
(10) L (AMP) (J.5.T.MFG.CO.LTD.)
<= Pin-Nr. Signal Farbe Pin-Nr. Signal Farbe
= A @A/U Blau (Schwarz) @A/U lau (Schwarz)
ale B VMM/V__|Orange (Weiss) VMM/V__[Orange (Weiss)
o g A @ A/W Griin (Braun) @ A/W Griin (Braun)
Q|2 B! ©B/- Braun (Grin) ©B/- raun (Griin)
e A VMM/- Grau (Gelb) 4 VMM/- Grau (Gelb)
= B3 @ B/- Rot (Rot) @ B/~ Rot (Rot)
A4 LS+/BK+ | Schwarz (Orangs LS+/BK+ _[Schwarz (Orange)
[— B4 LS;/BK— B‘-\;EIb Grau) 8 LS/—QBK— g;lelb (\(,‘J/rau)
A6 -/A+ lau (Weiss) -/A+ lau (Weiss)
B6 /A TOrange (Gelon—{— /A~ Orange (Gelb
Vord icht I o = ) - BB (o]
-/ B~ raun (Grun) 4 -/ raun (Grun)
( orderansic ) /';8 BB+; + G';au[(SBchwa? Bév-; + Gr;unﬂ;‘ a)rv
Tt e 8 -/ L~ ot (Braun, -/ L~ ot (Braun]
| Achsenseitig] Steuerungsseitig A5 T BG/S: {Baucwarg B ST [ Scord
A . . 5 g range (Braun) — — 10 -/LS- range (Braun)
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 80 mm A5 TS GND | ariin(oran) 20|15 GND | Crinicran)
:9 \\l/gg graun Rot) — —1_18 Q//CPE graunWRot
. . - . . . . rau (Weiss) 7 rau (Weiss)
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermudungsfestigkeit. B GND Rot (Gelb) | GND Rot (Gelb)
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. é G S { — =
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, * Die Aderfarbe in () “ gibt G Schwarz ()

bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm.

die des Roboterkabels an.

CB-CFA-MPALI[][]/cB-CFA-MPALI[I[]-RB

Modell

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.

Achsenseitig Steuerungsseitig

SLP-06V PADP-24V-1-S
L (NICHIATSU) (J.S.T.MFG.CO.LTD.)
| Pin-Nr.|  Signal Pin-Nr.|  Signal
— fnl 1 A A
7T ‘ (10) 3 Vil i
S|T3 4 B 9B
== 5 Vi 4 Vi
3 @ @
[[—) B @B
3 N 1 NC
6 NC 12 NC
13 LS+ 7 LS+
14 Ls- 8 IS
A+ 3 A+
. A- 4 A-
(Vorderansicht) 3 igﬁ 3
rry L . . o 4 - 6 -
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r =2 80 mm Steuerungsseitig 16 BK+ 9 BK+
17 BK- 0 BK-
L N . N o 12 VCC 1 VCC
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. 9 GND 9 GND
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. o PCS 3 PCS
8 FG 4 FG
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 3 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, 5 IC 7 C
bei einem Roboterkabel betrégt der Durchmesser @10 mm. 4 s Z <

CB-CFA2-MPALJLI[ ]/ cB-CFA2-MPA[I[1L]-RB

Modell

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (I,
max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.

(Vorderansicht)

Steuerungsseitig
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r =2 68 mm

* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermudungsfestigkeit.
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel.

Achsenseitig Steuerungsseitig

1-1827863-1 PADP-24V-1-S
(AMP) (J.ST.MFG.CO.LTD.)
Pin-Nr. Signal WS@T
Al ©A ©A
Bl VMM VMM
A2 @A ©A
B2 ©B ©B
A3 VMM 4 VMM
B3 ©B ©B
A4 LS+ LS+
B4 LS- 8 [
A6 - B
B6 = -
A7 At - AT
B7 A- 4(—/ \—’7 4 A-
A8 B+ B+
B8 | B B-
A5 BK+ BK+
B5 BK- 0 BK-
A9 LS_GND 0 LS_GND
B9 VPS [ 8 VPS
A10 VCC 7 VCC
B10 GND — — GND
A1l - B
B11 FG p—
4 FG

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
Modell CB-APSEP-MPALILI[] max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.
Achsenseitig Steverungsseitiq
Pincr. [PCON] (ACON) PincNr.

Al — Schwarz [@A] (U) — 1

Bl |—— Weiss [VMM] (V) —

L A2 — Braun [@/A] (W) —

I B |—— Griin [gB] () —
A3  — Gelb [VMM] (- ) I 4

(18) ‘ " B o Rot [[sz/SB]]((—‘)3 ) —

= = ! | — range +] & /1
2 = 8 Gran u.[s]—] (BK?) —1 8

= S B6 E]f
8 @Hﬂﬂﬂ 34 == g “
B7 v
(45) é\g
Vordeansft R ] e
n raun larkierungsbane ] ")
e R
it . . . it v ot (Markierungsban
Achsensgitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 68 mm Steuerungsseftig Alg Wetse Makienungsband) L CCl e 7
* Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhaltlich. AT S NC T
B11 Abschirmung [FG] (FG) 4
NC
NC

1 4 5 PCON-CB/CFB




PCON'C B/CF B Steuerung

Ersatzteile

Modell CB-PSEP-MPALILIL]

* Kabelldngenspezifizierung (L) in (][],
max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.

Achsenseitig Steverungsseitig
Pin-Nr.
1 | Schwarz [gA] — 1
Weiss [VMM] —
4 Rot [¢B]
Griin [VMM] 4
Braun [g/A]
Gelb [¢/B]
L 16 Orange [BK+]
| 17 Grau [BK- 1
09 (10) 3 N 7
I o T 13 T”””’s’ﬁ””is’ ”””” 7
ﬂl:l 8 = i St M g
= 1] Weiss [A+]
—o[—> 9 Gelb [A-] 2
a D S Rot [B+]
o 2 Griin [B-
10
1
(15) 9
: 12
(Vorderansicht) 15 2
pm . . ) = 8 NC
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 68 mm Steuerungsseitig 18 Abschirmung [FG] Z
* Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhdltlich.
* Kabelldngenspezifizierung (L) in (J[1[],
Modell CB'RPSEP'MPAD D D max. 20 m. Beispiel: 080 =8 m.
Achsenseitig Steuerung seitiq
Pin-Nr. 6
T Sch —
chel‘glsaﬁf\%wf\?]] |
B&aqn [[q)//}] —
Gelb [V —
Rot [¢/B] —
‘ L OrGa’r;ge[[LSr] —
= y
(18) ‘ M Schwarz [B+]
e S _ Braun [B-]
g 8§ [— = B
i
(45) %
17
(Vorderansmht) 2
— Abschirmung [FG] (FG) 4
Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r 2 68 mm Steuerungsseitig Ne 2
* Dieses Modell ist nur als Roboterkabel erhdltlich.
* Kabelldngenspezifizierung (L) in [ ][ ][]
Modell CB-PAC-PIOLILI[L] s i '

max. 10 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Ohne Stecker

Ohne Stecker

Flachbandkabel (20 Adern) x 2

HIF6-40D-1.27R

Pin-Nr.| Signal ‘f‘a‘:gg Querschnitt Pin-Nr.| Signal %‘iﬁ: Querschnitt
A 24V_ | Braun-1 18 ou Braun-3
A 24V | Rot-1 2B ou Rot-3
_3A | Puls- |Orange-1 3B [0) Orange-3!
4A_[Eingang| Gelb-1 48 | OU Gelb-3
A Griin-1 5B QUT4 Griin-3
A Blau-1 6B ou Blau-3
A Violett-1 78 | ou Violett-3
8A Grau-1 8B Qou Grau-3
9A 4 [Weiss.1| Flachbandkabel —5e—5778 TWeiss-3 Flachbandkabel
A Schwarz-1 [A] [10B | OUT9 [Schwarz-3 _
A Braun-2 | (pressgeschweiBt) [ 118 [ OU Braun-4 | (pressgeschweif3t)
A Rot-2 128 [ 0U Rot-4
A 8 |Orange-2| [ 13B | OU Orange-4|
4A 9 | Gelb-2 48 | OU Gelb-4
A Griin-2 5B | OUT14 | Griin-4
A Blau-2 [ 16B | OU Blau-4
A Violett-2| [ 17B | uls-  |Violett-4
8A Grau-2 [ 188 | Eingang | Grau-4
9A 4 | Weiss-2 [ 198 oV Weiss-4
20A chwarz-2| 208 0V [Schwarz-4!

PCON-CB/CFB 1 4 6



RC PGS Achsintegrierte Steuerung

‘ P 6 S mit eingebauter Steuerung

Integrierte Steuerung bei der RCP6S-Baureihe

Merkmale

Mit dem Gateway konnen maximal 16 Achsen* der RCP6S-Baureihe (via Signalverteiler) in einem
Feldnetzwerk ohne groB3en Installationsaufwand betrieben werden.

Der Signalverteiler verbindet die Kabel auf kurzem Weg mit den Antrieben der einzelnen Achsen.
Stromversorgungs- und Steuersignalleitungen werden als gemeinsames Kabel zwischen Signalverteiler
und RCP6S-Achse verlegt.

*Die Anzahl anschlieBbarer Achsen richtet sich nach dem Typ des Feldnetzwerkes und seinem Betriebsmodus. Siehe S. 149 fiir weitere
Einzelheiten.

Steuerungsgnel fiir die RCP6S-Achse mit integrierter Steuerung

Steuerungspanel

Gateway

Installations-
beispiel

Signalverteiler

* Die maximale Leitungslange zwischen Gateway und RCP6S-Achse betragt 20 m.
Auch bei Einsatz eines zwischengeschalteten Signalverteilers bleibt diese bei
insgesamt 20 m. Dabei darf die Leitungslange zwischen Gateway und Signalverteiler
10 m nicht Gberschreiten.

RCP6S-Peripheriegerite Das Gateway ist fur den Betrieb der RCP6S-Achse unerldsslich.

O Gateway: Dieses Modul verbindet die RCP6S-Achse mit dem Feldnetzwerk. Siehe S. 149

O Signalverteiler: Dieses Modul erweitert die Anzahl der an das Gateway anschliebaren Achsen. Siehe S. 152

O SPS-Adapter: Dieses Modul verbindet die RCP6S-Achse direkt mit der SPS via serieller
Modbus-Kommunikation. Siehe S. 153

147 s



Technische Daten der Steuerung

Parameter Spezifikation
Maximale Anzahl gesteuerter Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £10 %
Stromaufnahme der Steuerung 0,3 A (nur achsintegrierte Steuerung)
Laststror.n.(elnschl|eBI|ch Motor 28P, 35P, 42P, max. 3.2 A
steuerseitiger Strom- ¢ 56P
aufnahme) YP "565P, 60P max. 5.7 A

Spannungsversorgung fiir elektromagnetische Bremse
(fir Achse mit Bremse)

24VDC £10 %, 0,15 A (max.)
(Hinweis) Zum Losen der Bremse sind 0,7 A flir 0,2 s erforderlich

Warmeverlust

5W  (Motortyp 28P, 35P, 42P, 56P)
19,2 W (Motortyp 56SP, 60P)

Einschaltstromspitze Motor ggg 35P, 42P, 8,3 A (mit Schutzkreis fuir Einschaltstromspitze)
(Hinweis 1) YPe  "565p, 60P 10 A (mit Schutzkreis far Einschaltstromspitze)
Motoransteuerung Schwachfeld-Vektorregelung
Batterieloser Absolut-Enkoder mit einer Auflésung von 8.192 Pulsen/
Verwendbarer Enkoder
Umdrehung.
Achskabellange maximal 20 m
RS485:

Serielle Kommunikationsschnittstelle (SEA-Port)

1 Kanal (konform mit Modbus-Protokoll RTU/ASCII)
Ubertragungsgeschwindigkeit: 9,6~230,4Kbps
1 Kanal (Modbus-Protokoll RTU)

Externe Schnittstelle

Feldbusverbindung:
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET-1O
(Hinweis) Zusatzliches Gateway-Modul erforderlich

Dateneinstellung, Eingabemethode

PC-kompatible Software, Handprogrammiergerat mit Touch-Panel

Datenspeicher

Positionsdaten und Parameter werden im Permanentspeicher abgelegt
(unbegrenzte Wiederbeschreibung)

LED-Anzeige SV (griin) / ALM (rot): Servo EIN / Alarm-Ausldsung und Not-Aus-Betdtigung
Isolationswiderstand Mindestens 10 MQ bei 500 VDC

Beriihrungsschutz Grundisolierung nach Klasse |

Kiihlung Natirliche Luftkiihlung

Hinweis 1: Die Einschaltstromspitze wirkt flir ca. 5 ms nach Einschalten der Stromversorgung (bei 40 °C).
Die Einschaltstromspitze schwankt je nach Impedanz der Stromversorgungsleitung.

< Berechnung der Anzahl anschlieBbarer Achsen und Stromaufnahme >

Zur Berechnung der Anzahl der an ein Gateway anschlieBbaren Achsen und der Stromaufnahme bei 24 VDC sind erst die Werte fiir (1) bis (5) und dann fir (6)

zu ermitteln.

(1) Berechnung der Anzahl anschlieBbarer Achsen und Motorstromverbrauch
Bedingung 1: Summe der Stromaufnahme aller Motoren, die an einen Signalverteiler angeschlossen werden sollen: max. 12,8 A
Bedingung 2: Anzahl angesteuerter Achsen je Signalverteiler: max. 4 Achsen
* Bei der Festlegung des Motortyps oder der Anzahl anzuschlieBender Achsen sind diese so auszuwahlen, dass jeder Signalverteiler die Bedingungen laut

unten aufgefiihrter Formel erfiillt.

® Summe der Motorstromaufnahme fiir den Signalverteiler = Motorstromaufnahme der 1. Achse + Motorstromaufnahme der 2. Achse
(sofern vorhanden)
+ Motorstromaufnahme der 3. Achse (sofern vorhanden)
+ Motorstromaufnahme der 4. Achse (sofern vorhanden) < 12,8 A «seee@

@® Gesamtsumme der Motorstromaufnahme

= Motorstromaufnahme des 1. Signalverteilers

+ Motorstromaufnahme des 2. Signalverteilers (sofern vorhanden)
+ Motorstromaufnahme des 3. Signalverteilers (sofern vorhanden)
+ Motorstromaufnahme des 4. Signalverteilers (sofern vorhanden) «ss.-@
(2) Stromaufnahme der Steuerung: 0,3 A x Achsanzahl + 0,6 A (Gateway) + 0,3 A x Anzahl der Signalverteiler ««®
(3) Stromaufnahme bei erregter Phasenlage: Maximaler Stromwert aller Motorstromaufnahmen, wenn die Servos gleichzeitig eingeschaltet

werden @

(4) Einschaltstromspitze 8,3 A (Motortyp 28P, 35P, 42P, 56P), 10 A (Motortyp 56SP, 60P) s+:®
(5) Stromaufnahme zum Losen der Bremse: Anzahl der Achsen mit Bremse x 0,7 A «:®
* Bei eingeschaltetem Servo sollte dies von max. 0,5 Sekunden Dauer sein. Danach sollte der Wert 0,1 A / Achse bei geloster Bremse betragen.

(6) Auswahl der Stromversorgung:

Normalerweise sollte der Nennstrom ca. 1,2-mal hoher als die gesamte Steuerungsstromaufnahme gemaBl @ + @ + ® sein; entsprechend eines

Aufschlags von 20 % auf den Laststrom.

Wenn jedoch ein Strom gemaB @ und ® fliet, wenn auch nur fiir kurze Zeit, ist ein ,Spitzenlastzuschlag” festzulegen oder eine Stromversorgung

mit genligend Leistungsreserve auszuwahlen.

Zu vermeiden ist, dass alle Strome gemaB @ und ® gleichzeitig flieBen, d.h. die einzelnen Servos zu verschiedenen Zeiten aktiviert werden

(Hinweis 1).

Wenn eine Stromversorgung mit unzureichender Reserve gewahlt wird, kann die Spannung sofort sinken. Das gilt besonders fiir Stromquellen mit

Fernliiberwachung.

Hinweis 1: Der zeitliche Ablauf zum Einschalten der Servos kann mit Parameter Nr. 165 (Reaktionszeit nach Abschaltung) festgelegt werden.
(Hinweis) Die Stromversorgungen fiir Motor und Steuerung miissen bei Verwendung mehrerer Einzel-Geréte alle dasselbe Potenzial besitzen.
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Optionen

Gateway (RCM-P6GW)

I Merkmale:
Mit diesem Modul wird die RCP6S-Achse in das Feldnetzwerk eingebunden. ,-Hf_

Einzelheiten: | J
- Kompatibel mit mehreren Feldnetzwerken. IJA

- (Einsetzbare Netzwerke:
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, EtherCAT, EtherNet/IP, PROFINET IO)

- Der gesamte Leistungsbedarf fiir Motoren und Steuerung aller angeschlossener :
Achsen wird Uber das Gateway bereitgestellt. | v

- Uberwachung méglich wéhrend des Betriebsmodus AUTO.
- Mini-USB-Anschluss ist Standard.
- Jeder Kanal verfligt iber MPO/MPI zum Abschalten der Antriebsquelle.

- Die Bremse kann zwangsgeldst werden, indem die Eingangsklemmen der einzelnen Kandle bestromt
werden (wenn die Achse direkt angeschlossen ist).

- Ist die RCP6S-Achse direkt mit dem Gateway verbunden, betragt die Kommunikationszeit 10 ms.
Ist die RCP6S-Achse Uber einen Signalverteiler an das Gateway angeschlossen, betragt die Kommunikationszeit 40 ms.
Die Kommunikationszeit bleibt bei steigender Anzahl angeschlossener Achsen gleich.

I Modellkonfiguration I Einsetzbare Modelle
Modelle
RCM — P6GW[ ] — [ i
Serie Typ Feldnetzwerk DeviceNet
| PROFIBUS
| EtherCAT
- - | - EtherNet/IP
Standard-Typ (separate Steuerung) CC-Link Anschlussspezifikation PROFINET IO
— - - DeviceNet Anschlussspezifikation CC-Link gemiB Sicherheitskategorie
Global-Typ gemaR Sicherheitskategorie PROFIBUS-DP Anschlussspezifikation DeviceNet gemaRB Sicherheitskategorie
EtherCAT Anschlussspezifikation PROFIBUS geniéﬁ ?icherhgitskategorie
EtherNet/IP Anschlussspezifikation EtherCAT gemaB Sicherheitskategorie
P EtherNet/IP gemaB Sicherheitskategorie
PROFINET 10 Anschlussspezifikation PROFINET 10 gemaR Sicherheitskategorie

*Die Global-Modelle gemaB Sicherheits-
kategorie enthalten den Blindstecker DP-5.

I Verbindungsschema

Bis zu 16 Achsen"" der Baureihe RCP6S kénnen pro
Gateway mit Signalverteilern verbunden werden".

Da die Stromversorgung sowohl fiir die Motoren als auch

Steuerung aller an das Gateway angeschlossenen Achsen
gemeinsam bereit gestellt werden kann, ist fiir die RCP6S-
Leitungsverlegung nur ein gemeinsames Kabel zwischen

Signalverteiler und RCP6S-Achse erforderlich.

Die RCP6S-Achse kann ebenfalls direkt an das Gateway
angeschlossen werden.

Handprogrammiergerat
TB-02

CB-RCP6S-PWBIOOICIO

¥
1SN
i
¥
CB-RCP6S-PWBIOIII-RB t

(Roboterkabel) |
* Mit der Achse geliefert -‘

(*1) Die Anzahl anschlieBbarer Achsen hangt vom Typ des
Netzwerks ab. Siehe Tabelle ,Anzahl anschlieBbarer
CB-RCPES-RLYOIID] Achsen” fiir weitere Einzelheiten.

CB-RCP6S-RLYCICICI-RB (Roboterkabel) (*2) Signalverteiler: Siehe S. 152 fiir weitere Einzelheiten
* Separat zu bestellen

I Anzahl anschlieBbarer Achsen:
Maximale Anzahl anschlieBbarer Achsen fiir ein RCM-P6GW-Gateway:

Direktnumerischer |Einfachnumerischer Positionier- Positionier- Positionier- Positionier-
Modus Modus Modus 1 Modus 2 Modus 3 Modus 5
CC-Link 16 16 16 16 16 16
DeviceNet 8 16 16 16 16 16
PROFIBUS 8 16 16 16 16 16
EtherCAT 8 16 16 16 16 16
EtherNet/IP 8 16 16 16 16 16
PROFINET IO 8 16 16 16 16 16

1 4 9 RCP6S



Betriebsmodi der Steuerung liber Feldnetzwerke

Diese Steuerungsmodi stehen zur Auswahl, wenn die RCP6S-Achse liber ein Feldnetzwerk gesteuert

werden soll.

Die fiir den Betrieb notwendigen Daten (Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung,
Schubstromwert, usw.) werden in eine SPS oder eine andere Host-Steuerung in vorgegebene Adressen

geschrieben.

Betriebsmodus Beschreibung Ubersicht
Im Positioniermodus 1 kdnnen bis zu
L 256 Punkte als Positionierdaten SPS 8 Signal-
Positionier- | gespeichert und angefahren werden. TR — Signaliibertragung B verteiler
- : S : ielposition N &
Modus 1 I%elde Modi ermdglichen das numerische Zielpositionsnummer Uber Feldnetzwerk Iéi
/Einfach- Uberwachen der Ist-Position in SteL’ljersignaI —1] %
. 0,01 mm-Schritten. )
numerischer Im einfachen, direkten numerischen Ist-Position
Modus Wertemodus kénnen alle gespeicherten Angefahrene Ry
(Einfach- Zielpositionen als numerische Werte Positionsnummer
Direkt- gedndert werden. Statussignal
Modus) Beide Modi erméglichen das numerische
Uberwachen der Ist-Position in
0,01 mm-Schritten.
Dieser Betriebsmodus erlaubt die SPS . . @ Slgna]-
Voll-direkt- | numerische Bestimmung der Zielposition Positionierbandbreite %lgnalubertragung o verteiler
numerischer | Zi€lposition, Geschwindigkeit, Geschwindigkeit, Beschleunigung / —uuber Feldnetzwerk b
Beschleunigung / Verzégerung und Verzdgerung Schubkraftprozentsatz £
Modus Prozentsatz des Motorstroms fiir Steuersignal “{g‘
(Voll-Direkt- | Schubbetrieb. Ist-Position +2v =
eingabe- V\I/(:ltelrlhlgweLdehn j}eist;Poschl(;n, Motorstrom (Spllwgrt)
Modus) g Urlli= EEsevInele) ey, Winel elay Ist-Geschwindigkeit (Sollwert)
ollwert des Motorstroms in Alarmcode  Statussignal
0,01 mm-Schritten Giberwacht. °
M Signal-
Im Positioniermodus 2 kdnnen bis zu SPS 2| verteiler
o =
256 Punkte als Positionierdaten Signaliibertragung @fi
gespeichert und angefahren werden. Zielpositionsnummer {iber Feldnetzwerk | %
Positionier- I?leser Betriebsmodus un'.ce.rstutzt keine Steuersignal i ‘r,é‘
Uberwachung der Ist-Position. A &
Modus 2 In diesem Betriebsmodus steht ein Angefahrene 124V =
geringeres Eingangs-/Ausgangs- Positionsnummer
Datenuibertragungs-volumen als im Statussignal
Positioniermodus 1 zur Verfligung.
Im Positioniermodus 3 kénnen bis zu ﬂ Signal-
256 Punkte als Positionierdaten SPS 5|l verteiler
gespeichert und angefahren werden. - » Signallbertragung %}
Dieser Betriebsmodus unterstiitzt keine Zielpositionsnummer iiber Feldnetzwerk %
Positionier- | Uberwachung der Ist-Position. Steuersignal E
Modus 3 In diesem Betriebsmodus steht ein Angefahrene A_ | ‘I
geringeres Emgangs—/Ausgangs—' RS e AV ED +24V
Dateniibertragungsvolumen als im Statussignal
Positioniermodus 2 zur Verfligung. 9
Dieser Modus arbeitet mit einer I:
minimalen Anzahl von Signalen.
Im Positioniermodus 5 kénnen bis zu Sps Slgnqll—
16 Pur'1kte als Positionierdaten Signaliibertragung [\ verteiler
gespelchert ur)d angefahren Werfjen. Zielpositionsnummer iiber Feldnetzwerk |H
Positionier- In d'lesem Bgtnebsmodus steht ein Steuersignal —_—
geringeres Eingangs-/Ausgangs-
Modus 5 Datenibertragungsvolumen als im lGiPesiien
Positioniermodus 2 zur Verfligung. Angefahrene 24V

Dieser Modu§ unterstitzt die
numerische Uberwachung der
Ist-Position in 0,01 mm-Schritten.

Positionsnummer
Statussignal

RCP6S 1 50
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Betriebsmodi und Funktionen

Einfach- ] Voll-direkt- N, N L

numerisher | Posioner | numertscher | Pgsioner | Pestioner | Peitionier
Anzahl Positionspunkte 256 Punkte 256 Punkte Unbegrenzt 256 Punkte 256 Punkte 16 Punkte
Referenzpunktfahren O O O O O O
Positionieren O AN @) AN A A
Do et R A A o A A A
Einstellung unterschiedlicher
Geschwindigkeiten, Beschleunigung und A A - AN A A
Verzdgerung.
Schrittbetrieb (inkremental) A A O A = A
Schubbetrieb A A (@) A A A
Geschwindigkeitsanderung beim Verfahren A A (@) A A A
Pause O (@) (@) @) @) O
Zonenausgangssignal A A A A A A
Positionssignal Zonenausgang A A - A - -
Anzeige Ist-Position (Auflésung) (0'01Omm) (0,01Omm) (0,01Omm) = = (0,1?nm)

O Direkte Eingabe moglich A Eingabe der Positionsdaten oder Parameter erforderlich - Betriebsmodus wird nicht unterstiitzt

Bezeichnungen und Funktionen der einzelnen Teile

(1) Feldnetzwerk-Anschluss
Stecker-Anschluss fiir Feldnetzwerk

(2) E/A-Systemanschluss
Not-Aus-Eingang, Eingang fiir externes
Umschalten AUTO/MANU sowie
Bremsfreigabe-Eingang tiber direktes
Verbinden der RCP6S-Achse an ein Gateway.

(3) Manuell-/Automatik-Umschalter
Zum Umschalten der Betriebsmodi zwischen
Automatik- (AUTO) und Manuell-Betrieb (MANU).

(4) SEA-Anschluss
Anschluss fur Handprogrammiergerat oder
PC-Software.

(5) USB-Anschluss
Anschluss fur die PC-Software

(6) Anschluss zur Abschaltung der
Antriebsleistung
Anschluss fir ein externes Abschaltrelais, das
die Verbindung zwischen Motor und dessen
24 VDC-Stromversorgung trennt.

(7) Anschluss fur Stromversorgung des Motors
Zur Stromversorgung des Motors mit 24 VDC
Uber ein Gateway

(8) Anschluss fur Stromversorgung der Steuerung
Anschluss fir die Stromversorgung eines
Gateways mit 24 VDC und Erdung des
Gehauses (FG)

(9) LED-Statusanzeigen
Statusanzeige des Gateways

9)

<Boden>

I AuBenmafBle

Code LED Display color and operating status.

Systemstatus
SYS P—
Bereit (griin) Alarm (rot)
Betriebsart (AUTO/HAND)
Automatikbetrieb (griin)
4 Not-Aus-Zustand (EMG)
LEl EM: =
D3 G Not-Aus (EMG)(rot)
Bus-Kommunikationsfehler
in der Steuerung T.ERR (orange)

LED1

LED2 | AUTO

115

105

Ayl

LED4 | T.ERR

Kommunikationsfehler

LED5 im Feldbusnetzwerk CERR (orange)

C.ERR

125 —

(10) Anschluss fur Ansteuerung der Achse
Anschluss fir Steuersignale
(24 VDC-Stromversorgung Steuerung,
24 VDC-Stromversorgung Motor,
Kommunikationsleitung, Bremslose-Signal,
Not-Aus-Status, etc.) vom Gateway zur
RCP6S-Achse oder zum Signalverteiler.

(11) Anschluss fir Stromversorgung der Achse
Stromversorgungsanschluss fiir Motor mit
24 VDC Uber Gateway entweder zur RCP6S-
Achse oder zum Signalverteiler.

6.5

55 von der Mitte der Hutschiene

35.4 (Hutschienenbreite 35 mm)
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Technische Daten des Gateways

Parameter

Beschreibung

Anzahl ansteuerbarer Achsen

Maximal 16 Achsen
(4 Achsen mit einem Einzel-Gateway)

Spannungsversorgung

24VDC 10 %

Stromaufnahme fir Steuerung

0,6 A (0,3 A mit Einzel-Gateway + 0,3 A mit Feldbus-Modul)

Stromaufnahme flir Motor

Externe 24 V-Spannungsversorgung, Stromaufnahme 56,6 A (40 A effektiv)*

Kihlmethode

Natirliche Luftkiihlung

Not-Aus-Eingang

Kontakteingang B

Freigabe-Eingang Nein
Handprogrammiergerat-Eingang Ja
Betriebsfreigabe-Schaltung Servo AUS

Backup-Speicher

FRAM (256 kbit), Uberschreibungshiufigkeit: unbegrenzt

Kalender-Funktion

Ja (Datenspeicherung liber 10 Jahre nach Abschaltung)

LED-Anzeigen der Gateway-Karte

SYSTEM-LED x 1 (BETRIEB/ALARM), NOT-AUS-LED x 1, BETRIEBSART-LED x 1 (AUTO/MANU),
BUSFEHLER-LED x 1, NETZFEHLER-LED X 1, STATUS-LED Feldbus-Modul x 2

Anschlisse fir Peripheriegerate

Handprogrammiergerat-Anschluss: RS485 1 Kanal (Modbus-Protokoll-konform)
USB-Anschluss: USB 1 Kanal

Mechanismus zum Zwangslosen der
elektromagnetischen Bremse

E/A-Systemanschluss: Eingang fiir externes Signal zum Losen der Bremse (24 VDC)
*Nur belegbar, wenn RCP6S-Achse direkt an das Gateway angeschlossen wird.
Unbelegbar, wenn ein Signalverteiler angeschlossen ist.

Berlihrungsschutz Basisisolierung, Klasse 1

Dielektrische Spannungsfestigkeit 500VDC 10 MQ

Gewicht 2509

Abmessungen 35mmx115mmx 123 mm (BxHxT)

*Die Werte sind durch den Nennstrom der Anschliisse und PCB-Leiterquerschnitt auf gegenwiértig 40 A begrenzt. 40 x v/2 = 56,6 A

Signalverteiler (RCM-P6HUB)

I Merkmale: I Modellkonfiguration
Ein Gateway wird Uber den Signalverteiler mit RCM — P6HUB— [ |
Serie Typ Montagevorgabe

RCP6S-Achsen via serieller Kommunikation

verbunden.

Mit einem Gateway plus Signalverteiler kénnen
bis zu 16 Achsen gesteuert werden.

* Die Anzahl anschlieBbarer Achsen richtet sich nach dem
Typ des Feldnetzwerkes und seinem Betriebsmodus.

Siehe S. 149. fiir weitere Einzelheiten.

I AuBenmafBle

[Hutschienenmontage]

Der Signalverteiler kann nicht einzeln betrieben
werden, sondern nur zusammen mit einem Gateway.

il

’—I

Befestigungsgewinde

(leer)
DN

Hutschienenmontage

I Technische Daten

Parameter Beschreibung

[Befestigungsgewinde]

il

Al

45|
45 85 o 110 %ﬂ
o X = 8 g
& = Elo
—o - S
E_C
ol 3
[ T o W |
IAD[Y | g2 2 =
= |
||
7N = [ﬁ ¢ ]
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Anzahl ansteuerbarer
Achsen

Maximal 4 Achsen

Spannungsversorgung 24VDC +10 %
Stromaufnahme fiir 03A

Steuerung (mit Einzel-Signalverteiler)
Stromaufnahme fiir max. 12,8 A auf

Motor angeschlossene Achsen

Not-Aus-Eingang

Nein

Freigabe-Eingang

Nein

LED-Anzeigen

SYSTEM-LED x 1
(BETRIEB/ALARM)
ACHS-LED x 4
(BETRIEB/ALARM)

Mechanismus zum
Zwangslosen der
elektromagnetischen
Bremse

Externer Schalter zum
Losen der Bremse

Beriihrungsschutz Basisisolierung, Klasse 1
Dielektrische
Spannungsfestigkeit SDVDIE T

Schmutzauslésung

Verschmutzungsgrad 2

Gewicht

809

Abmessungen

35mmx 115 mm x 45 mm

152
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SPS-Adapter (RCB-P6PLC)

I Merkmale:

Klemmenblock zum Verbinden der RCP6S-Achse mit der SPS via serieller Kommunikation.
RCP6S-Achse und SPS-Adapter werden einfach mit einem Kabel verbunden.
* Gateway und Signalveteiler kdnnen nicht mit dem SPS-Adapter verbunden werden.

I Modellkonfiguration
RCB — P6PLC — [ ]
Serie Typ Modellkonfiguration

([2=0) | Befestigungsgewinde
oI\ Hutschienenmontage

I Verbindungsschema I Technische Daten

Parameter Beschreibung
Anzahl ansteuerbarer Achsen 1 Achse
Spannungsversorgung 24VDC £10 %

0 A fiir einen Einzel-SPS-Adapter
0,3 A bei angeschlossener SPS + RCP6S-Achse mit
Stromaufnahme fiir Steuerung integriertem Treiber
*Fiur den Modelltyp mit Bremse sind 0,7 A fiir
0,2 Sekunden zum Losen der Bremse erforderlich.

Stromaufnahme fiir Motor Abhéangig vom in der RCP6S-Achse verbauten Treiber
SPS-Adapter Not-Aus-Eingang Kontakteingang B

Freigabe-Eingang Nein

LED-Anzeigen Nein

Mechanismus zum Zwangslésen Eingang fiir externes Signal (24 VDC) zum Lésen der
der elektromagnetischen Bremse | Bremse

DC24v Beriihrungsschutz Basisisolierung, Klasse 1
iﬁ?s"o”rﬁﬂﬂz Dielektrische Spannungsfestigkeit | 500 VDC 10 MQ
Zg\yg Schmutzauslésung Verschmutzungsgrad 2
Not-Aus- ™ FGo Gewicht 659
Schalter Abmessungen 35mmx 115 mmx45mm (BxHxT)
I AuBenmafle [Hutschienenmontage] [Befestigungsgewinde]
24 ]
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Handprogrammiergerdt mit PC-kompatible Software (fiir Windows)

Touch-Panel I Merkmale
Inbetriebnahme-Software mit Funktionen wie Positionseingabe,

Testen, Uberwachen, usw.
Ein breites Spektrum an Einstellfunktionen zur Verklrzung der
Inbetriebnahmezeit.

i Modell RCM-101-MW (siches.143)

(mit Kommunikationskabel zu externen Geraten
+ RS232-Adapter)

I Modell RCM-101-USB  (siches. 143)

(mit Kommunikationskabel zu externen Geraten

1 5 3 + USB-Adapter + USB-Kabel
RCP6S

I Merkmale
Programmiergerat mit Funktionen wie

Positionieren, Testen und Uberwachen.

I Modell TB-02-C (siches. 143)
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Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen. * Es gibt Einschrankungen bzgl. der max. Kabelleitungslénge.
Diese ist auf die auf S.2 gegebenen Hinweise zu tberprifen.

Anschlusskabel fiir eine RCP6S-Achse an ein Gateway, Signalverteiler oder SPS-Adapter.

Modell CB-RCP6S-PWBIO[ [ 1[1/CB-RCP6S-PWBIOLI[I[I-RB " Kabellangenspeztfizlerung 1) In LI,

max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.

Standardkabel Roboterkabel
CN1 CN2
DF62C-135-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.) DF62C-135-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.)
| L | Grau (AWG22/19) m c (AWG22/19)|
— rau il rau il
§ IE‘;, Blau (AWG22/19)| MP 8 8 MP__|Blau (AWG22/19)
CN1 S Eg \ CN2 Orange (AWG22/19)| MP 9 9 MP_| Orange (AWG22/19)
Griin (AWG22/19) | GND 10 10 GND | Griin (AWG22/19)
7) == \ = hanipvs [ N0 | 11 ] G Joun ity
L Q Orange (Aw@[m SSDD* 6 6 m Sslg* Orange (AWG26)|
- - Hellblau (AWG26) [AM_SD-| 2 — —1 2 1_SD-| Hellblau (AWG26)
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r 2 56 mm Gateway-, Signalverteler- ot (AWG26) [T b+ 7 7_[CT D+ Rot (AwG26)
liber 5 m: Biegeradius r = 64 mm oder SPS-Adapter-seitig ETEE) ST . T e
: 2 rin rin
Braun (AWG26) | EMGS 5 7\, —1_5 EMGS |Braun (AWG26)
* Das Roboterkabel besitzt eine héhere Biegeermidungsfestigkeit. e 'F‘g :; InfRponatfitte B ’F“é e
warz warz
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel.
(Hinweis 1) Bei einer Kabelldnge ab 5 m betragt der Durchmesser @8.0 mm.
Anschlusskabel fiir ein Gateway an einen Signalverteiler. * Kabellingenspezifizerung (L) in OO0,
Modell ~ CB-RCP6S-RLY[ [ |[1/CB-RCP6S-RLY[I[ ][ ]-RB moc 1om Bespek030=3m.
Standardkabel Roboterkabel tandard-Kabellangen: 1 m/3 m/5m/10m
CN1
J11DF-06V-KX 15 TMFG .CO.LTD) J11DF-06-KX (S.T.MFG.CO.LTD.)
Braun (AWG18) | MP B1 MP_ | Braun (AWG18)
Grau (AWG18)| MP BZ B2 MP__ | Grau (AWG18)
L Rot (AWG18) | MP B3 B3 MP_| Rot (AWG18)
Blau (AWG18) | GND Al Al GND_| Blau (AWG18)
Orange (AWG18)| GND A2 A2 GND_|Or
CN1 =] CN3 Griin (AWG18) | GND [ A3 A3 | GND Gm:(AWGws)
%
CN2 ‘ / / ‘:) ‘ ‘ CN4 DF62C-135-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO, LTD) cmwoss ELECTRIC CO, LTD)
Farbe
Blau (AWG22)| CP 1 1 CP__|Blau (AWG22)
- NC 8 8 NC -
- NC 9 9 NC -
Signalverteiler-seitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 72 mm Gateway-seitig Orange (AWG22)| GND |10 10| GND |Orange (AWG22)|
Griin (AWG22) | GND 11 n GND_| Griin (AWG22)
. . . . . . . Br (AWG26) [AM_SD- 6 6 |AM_SD+{ Br (AWG26)
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. GmAWGZs) AM’;.; > \ I AM’S; G',i:"(,\wm,
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. Rot (AWG26) CCTT 5;;* 7 7 C; 55';* Rot (AWG26)
— - — - . Grau (AWG26)[CTSD-| 3 —1 3 [CT_SD-[Grau (AWG26)|
* Fur eine erforderliche andere Kabellénge als 0.g. kontaktieren Sie IAl. Hellolau (WG29) | NC_| 4 4| NC_]Hellou (AWG26)
Orange (AWG26) | EMGS 5 —1 5 EMGS | Orange (AWG26)
N NC | 13 | Intgrponat-hitte [ 13 | NC -
Schwarz (AWG26) | FG 12 12 FG__|Schwarz (AWG26)
Verlangerungskabel fiir Anschluss einer RCP6S-Achse an ein Gateway, Signalverteiler oder SPS-Adapter. * ,Kﬁa*;e'éi”,%eﬁ?ﬁﬁ?f?fg“:ZZS‘LQQL‘EDD'
Modell  CB-RCP6S-PWBIOL][1[1-JY1/CB-RCP6S-PWBIOLI[I[]-JY1-RB inschussiabet. seipiet030-3m.
Standardkabel Roboterkabel andarg-fabeflangen: 1 m/ 3 m/>m
CN1 CN2
DF628B-13EP-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO., LTD_)/\ DF62C-135-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO., LTD.)
| Grau (AWG18)| CP J 1| CP|Grau(AWGIS)
o Blau (AWG18) | MP. 8 8 MP__ | Blau (AWG18)
og CN2 Orange (AWG18)] MP | 9 9 [ wmp Orangemw@‘
Griin (AWG18) | GND 10 10 GND_| Griin (AWG18)
‘ ‘% Braun (AWG18) | GND |11 11| GND [Braun (AWG18)
Orange (AWG26)[AM_SD+{ 6 6 |AM_SD+|Orange (AWG26)|
Hellblau (AWG26) [AM_SD-| 2 —1_ 2 AM_SD- | Hellblau (AWG26)
— o i . - - Rot (AWG26) |CTSD+| 7 7 [CT5D+] Rot (AWG26)
Achsenseitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 64 mm | Gateway-, Signalverteiler- Grau (G20 T 3 | L5 50 [oreu aweae)
oder SPS-Adapter-seitig Grin (AWG26) | BK | 4 4| BK |Grin (AWG26)
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. Broun (AWGZ0) H'\l‘\gs 153 T 153 En':fs Braon (AWG26)
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. schwarz (WG26) | FG | 12 12 | FG | schwarz(AWG26)
* Fur eine erforderliche andere Kabellédnge als 0.g. kontaktieren Sie IAl.
Verlangerungskabel fiir Anschluss eines Gateways an einen Signalverteiler. * Kabel:%ngenspeziﬁzierurég (Lg in 000,
max. m minus Lange des Basis-
Modell CB-RCP6S-RLY[1[1[1-JY1/CB-RCP6S-RLY[1[1[]-JY1-RB Anschlusskabels. Beispiel:030=3 m.
Standardkabel Roboterkabel Standard-Kabelldngen: 1 m/3 m/5m
CN1 CN3
J11DF-06V-KX (S.T.MFG.CO.LTD.) KX (S.T.MFG.CO.LTD.)

-
Braun (AWG18) | MP. B1 B1 MP_|Braun (AWG18)
L Grau (AWG18)| MP B2 B2 MP_|Grau (AWG18)|
Rot (AWG18) | MP B3 B3 MP_| Rot (AWG18)
Blau (AWG18) | GND Al Al GND | Blau (AWG18)
Orange (AWG18)| GND | A2 A2 | GND |Orang
CN1 % CN3 Griin (AWG18) | GND | A3 A3_| GND [Griin (AWG18)
(= )
CN2
N2 | (=1 1
DF62C-135-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO., LTD.) DF62B-13EP-2.2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD.)
Blau (AWG22)| CP 1 1 CP__|Blau (AWG22)
- NC 8 8 NC -
n = — .o . . — - NC 9 9 NC -
Signalverteiler-seitig Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r = 72 mm Gateway-seitig Orange (WG221| GND |_10 10 | Gnp [0 2)
Griin (AWG22) | GND n 11 GND_| Griin (AWG22)
* Das Roboterkabel besitzt eine hohere Biegeermiidungsfestigkeit. fé'a""‘(AWG@é)l 'm‘sz* i ‘2’ 'mssi* 'é'a"" ("WGGZ‘;’
. . . (AWG26) 1_5D- | 1 10 (AWG26)
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. rotweas T T 501 Aot (Aw26)
PR " o N . Grau (AWG26)[CT.SD-| 3 — — 3 | CT.SD-|Grau (AWG26)
*Fiir eine erforderliche andere Kabellénge als 0.g. kontaktieren Sie IAl. rebmiiies [ e T T Thelom iicas
Orange (AWG26)| EMGS 5 —1 5 EMGS |Orange (AWG26)|
B NC. 13| Inte) una%re 13 NC -
Schwarz (AWG26) | FG 12 12 FG | Schwarz (AWG26)
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