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R C P 2 - R A 2 C RoboCylinder S chubstangen- A usführung, A chsbreite 25 m m , 

S chrittm otor, gerade B auform

2 0P : Sc h r it t mo t o r

2 0      G r ö ß e

I: In k r e me n t a l P1 : PC O N

PSE L

N  : 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X :
 R : 

2 5:2 5 mm

~

100:100 mm0

1: 1 mm

20 P P1IRA 2CRCP2

F L: F la n s c h
F T : Mo n t a g e f u ß

Typ

K e in  K a b e l 

Sp e z if iz ie r t e  Lä n g e
Ro b o t e r k a b e l

M odellspezifikationen

M otortyp S teigung H ub Passende S teuerung K abellänge O ptionen

(A n g a b e  in  2 5  mm- Sc h r it t e n )

B aureihe

* D etails der M odellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen A bschnitt.

E nkoder-Typ

K o rre la tio n s -  D ia g ra mm v o n  G e s c h w in d ig k e it u n d  Z u la d u n g
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Prüfung, 
ob die gewünschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen. 

G eschw indigkeit (m m /s)

Z
u
la

d
u
n
g
 (

k
g
)

Z
u
la

d
u
n
g
 (

k
g
)

G eschw indigkeit (m m /s)

(1) B ei der RCP2-S erie sinkt die Zuladung, w enn die G eschw indigkeit ansteigt, w egen der Charakteristik des ver- 
w endeten S chrittm otors im  A ntrieb. Verw enden S ie das K orrelations-D iagram m  rechts für G eschw indigkeit und 
Zuladung, um  die Zuladung bei der gew ünschten G eschw indigkeit zu prüfen.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem  B etrieb bei einer B eschleunigung von 0,05 G . D as ist die m axim ale B eschleunigung.
 D ie horizontale Zuladung gilt unter der A nnahm e, dass eine externe Führung verw endet w ird. B eachten S ie, dass 

bei einer externen K raft auf die S chubstange aus irgendeiner Richtung, außer der in B ew egungsrichtung, die 
A rretierung beschädigt w erden kann. 
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Auswahl-
punkte

M odellspezifikation

(m m ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)
S teigung

M odell
H ub
(m m )

H altekraft
(N ) (H inw eis1)

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschwindigkeit

M axim ale Zuladung H ub

S teigung

1  2  3  (H inw eis 1) G rafik der H altekraft siehe S eite 408. 
E rklä rung der Ziffern H ub O p tionenK abellä nge (E inheit: m m /s)

O ptionen

Code S eiteN am e

FL 382

FT 384

F lansch

M ontagefuß

Allgem eine Spezifikationen

B eschreibungA rtikel

K ugelum laufspindel Ø 6 m m , gerollt C10

±0,02 m m

0,05 m m  oder w eniger

Ø 12 m m

±2,1°

0~40°C, 85%  RH  oder w eniger (nicht kondensierend)

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

S piel

S chubstangen-D urchm esser

S chubstangen-Rotationsspiel

ZulässigeTem peratur, Feuchtigkeit
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Abmessungen, Gewicht und  
max. Geschwindigkeit pro Hub 
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G ew icht (kg) 

S c h ritt-
M o to r

20 w

3 0 w

6 0 w

1 0 0 w

1 50 w

25 50 75 100 
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12.5 
   2 

25 
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(2.5) 

H ub 

H om e Position 

4-M 3, effektive Tiefe 5 

4-M 3, effektive Tiefe 6 
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en

du
rc
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es

se
r Ø

12
 

K abelverbindungs- 
stecker *1 

S icherstellung  
von 100 oder m ehr 

M 8X 1.25 

2D
CAD
2D

CAD

* W egen der strukturellen B eschränkungen ist das RA2C-M odell
 nicht in der um gekehrten Referenzpunkt- V ersion lieferbar

Abmessungen

w w w .eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 314. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  M E . Achten S ie darauf, dass der S chlitten 

die um gebenden Teile nicht berührt. 
 M E : M echanischer E ndpunkt 
 S E : H ub-E ndpunkt

H inw eis
Ü ben S ie keine externe K raft in irgendeiner Richtung auf 
die S chubstange aus, außer der in B ew egungsrichtung 
der S chubstange. W enn die S chubstange einer 
externen, rechtw inkligen oder drehenden K raft ausge-
setzt w ird, kann die Arretierung beschädigt w erden. 

RCP2 RoboCylinder

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
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te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

512  Pu n k t e

D C2 4  V 2 A  m a x .

3  Pu n k t e

( - )

64  Pu n k t e

1500 Pu n k t e

3 05

3 3 5

Passende S teuerungen

S teuerung

A c h s e n  d e r  R CP2 -B a u r e ih e  k ö n n e n  m it  f o lg e n d e n  S t e u e r u n g e n  b e t r ie b e n  w e r d e n . W ä h le n  S ie  d e n  T y p  a u s , d e r  Ih r e n  s p e z ie lle n  W ü n s c h e n  a m  m e is t e n  e n t s p r ic h t .

B ezeichnung Außenansicht M odell M erkm ale M ax. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS trom verbrauch

Po s it io n ie r t y p , 
d e r  d ie  S ic h e r h e it s -

k a t e g o r ie  e r f ü llt

Pr o g r a m m -

s t e u e r u n g s t y p

Po s it io n ie r t y p
U n t e r s t ü t z u n g  
v o n  b is  z u  512  

Po s it io n ie r u n g s -
p u n k t e n

Pa s s e n d e r  s e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

S e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

3 -Pu n k t -

Pn e u m a t ik -T y p

Pu ls t r e ib e r -T y p
(S p e z ifik a t io n

d iff. Le is t u n g s t r e ib e r )

Pu ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  d if f e r e n -

t ie lle n  Le it u n g s -
t r e ib e r  u n t e r s t ü t z t

Pr o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  z w e i

A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

G le ic h e  S t e u e r u n g s -
v o r g ä n g e  w ie  d ie  f ü r
Pn e u m a t ik -Z y lin d e r

Pu ls t r e ib e r -T y p
( S p e z if ik a t io n

o f f e n e r  K o lle k t o r )

Pu ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  o f f e n e n

K o lle k t o r  u n t e r s t ü t z t

PCON-CG -2 0PI-NP-2 -0

PCON-C -2 0PI-NP-2 -0

PCON-PL-2 0PI-NP-2 -0

PCON-C-2 0PI-NP-2 -0

Y

PCON-PO-2 0PI-NP-2 -0

PCON-S E -2 0PI-0-0

PS E L C-1-2 0PI-NP-2 -0-
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R C P 2 - R A 3 C RoboCylinder S chubstangen- A usführung, A chsbreite 35 m m , 

S chrittm otor, gerade B auform

2 8 P : Sc h r it t mo t o r

2 8       G r ö ß e

I: In k r e me n t a l

A : A b s o lu t  

P1 : PC O N

PSE L

N  : 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5  m
X :
 R : 

5 0:5 0 mm

~

2 00:2 00 mm0

    5 :   5  mm

2 .5 :2 .5 mm

28 P P1IRA 3 CRCP2

F L: F la n s c h
F T : Mo n t a g e f u ß
NM: U mg e k e h r t e  Re fe r e n z p o s it io n

Typ

K e in  K a b e l 

Sp e z if iz ie r t e  Lä n g e
Ro b o t e r k a b e l

M odellspezifikationen

M otortyp S teigung H ub Passende S teuerung K abellänge O ptionen

(A n g a b e  in  5 0 mm-Sc h r it t e n )

B aureihe

* D etails der M odellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen A bschnitt.

E nkoder-Typ

K o rre la tio n s -  D ia g ra mm v o n  G e s c h w in d ig k e it u n d  Z u la d u n g
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Prüfung, 
ob die gewünschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen. 

G eschw indigkeit (m m /s)

Z
u
la

d
u
n
g
 (

k
g
)

Z
u
la

d
u
n
g
 (

k
g
)

G eschw indigkeit (m m /s)

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die m axim ale G eschw indigkeit, um  die kritische G eschw indigkeit für die K ugelum laufspindel zu 

verm eiden. V erw enden S ie die Tabelle für die M odellspezifikation unten zur Prüfung der m axim alen G eschw indigkeit bei dem  

gew ünschten H ub.

(2) B ei der RCP2-S erie sinkt die Zuladung, w enn die G eschw indigkeit ansteigt, w egen der Charakteristik des ver- w endeten S chrittm otors im  

A ntrieb. V erw enden S ie das K orrelations-D iagram m  rechts für G eschw indigkeit und Zuladung, um  die Zuladung bei der gew ünschten 

G eschw indigkeit zu prüfen.

(3) D ie Zuladung beruht auf dem  B etrieb bei einer B eschleunigung von 0,2 G . D as ist die m axim ale B eschleunigung.

 D ie horizontale Zuladung gilt unter der A nnahm e, dass eine externe Führung verw endet w ird. B eachten S ie, dass bei einer externen K raft 

auf die S chubstange aus irgendeiner Richtung, außer der in B ew egungsrichtung, die A rretierung beschädigt w erden kann. 
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Auswahl-
punkte

Modellspezifikation

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Steigung

Modell
Hub
(mm)

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschw indigkeit

Hub

Steigung

1  2  3E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  O p tio n e nK a b e llä n g e (E inheit: mm/s)

O ptionen

C ode SeiteN ame

FL 382

FT 384

F lansch

Montagefuß

N M 385U mgekehrte R eferenzposition

A llgem eine S pezifikationen

B eschreibungA rtikel

K ugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C 10

±0,02 mm

0,05 mm oder w eniger

Ø 22 mm

±1,5°

0~40°C , 85%  R H oder w eniger (nicht kondensierend)

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

Spiel

Schubstangen-D urchmesser

Schubstangen-R otationsspiel

ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

(Hinw eis 1) B eachten Sie, dass die maximale Zuladung sinkt, w enn die G eschw indigkeit ansteigt. 

Haltekraft
(N ) (Hinw eis 2)

Maximale Zuladung (Hinw eis1)

 (Hinw eis 2) G rafik der Haltekraft siehe Seite 408. 
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M aße der S echskant-
M utter am  S tangenkopf

n-M 4, Tiefe 6

4-M 4, Tiefe 10

S
ch
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st
an
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n-

D
ur
ch

m
es

se
r 
Ø
22

M 10X 1.25

7.5 (über Flachkanten) *3

K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 
von 100 oder m ehr

R C P 2-R A 3C     108

25
mm

32
mm

35
mm

37
mm

4 5
mm

55
mm

6 4
mm

7 5
mm

1 0 0
mm

H ub

L

N

S c h ritt-
M o to r

20 w

30 w

6 0 w

1 0 0 w

1 50 w

50 100 150 200

112.5

203

1

162.5

253

2

212.5

303

3

262.5

353

4
n

G ew icht (kg)

6

0.8

8

0.95

10

1.1

12

1.25

Abmessungen, Gewicht und 
max. Geschwindigkeit pro Hub

2D
C AD
2D
C AD

* W egen der strukturellen B eschränkungen ist das R A 2C -M odell
 nicht in der um gekehrten R eferenzpunkt- V ersion lieferbar

Abmessungen

w w w .eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 314. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  M E . A chten S ie darauf, dass der S chlitten 

die um gebenden Teile nicht berührt. 
 M E : M echanischer E ndpunkt 
 S E : H ub-E ndpunkt

H inw eis
Ü ben S ie keine externe K raft in irgendeiner R ichtung auf 
die S chubstange aus, außer der in B ew egungsrichtung 
der S chubstange. W enn die S chubstange einer 
externen, rechtw inkligen oder drehenden K raft ausge-
setzt w ird, kann die A rretierung beschädigt w erden. 

RCP2 R oboC ylinder

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
In

te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

512  Pu n k t e

D C2 4  V 2 A  m a x .

3  Pu n k t e

( - )

6 4  Pu n k t e

1500 Pu n k t e

3 05

3 3 5

P assende S teuerungen

S teuerung

A c h s e n  d e r  R CP2 -B a u r e ih e  k ö n n e n  m it  f o lg e n d e n  S t e u e r u n g e n  b e t r ie b e n  w e r d e n . W ä h le n  S ie  d e n  T y p  a u s , d e r  Ih r e n  s p e z ie lle n  W ü n s c h e n  a m  m e is t e n  e n t s p r ic h t .

B ezeichnung A ußenansicht M odell M erkm ale M ax. A nzahl von P ositionierungspunkten E ingangsspannung R eferenzseiteS trom verbrauch

Po s it io n ie r t y p , 
d e r  d ie  S ic h e r h e it s -

k a t e g o r ie  e r f ü llt

Pr o g r a m m -

s t e u e r u n g s t y p

Po s it io n ie r t y p
U n t e r s t ü t z u n g  
v o n  b is  z u  512  

Po s it io n ie r u n g s -
p u n k t e n

Pa s s e n d e r  s e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

S e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

3 -Pu n k t -

Pn e u m a t ik -T y p

Pr o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  z w e i

A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

G le ic h e  S t e u e r u n g s -
v o r g ä n g e  w ie  d ie  f ü r
Pn e u m a t ik -Z y lin d e r

Pu ls t r e ib e r -T y p
( S p e z if ik a t io n

o f f e n e r  K o lle k t o r )

Pu ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  o f f e n e n

K o lle k t o r  u n t e r s t ü t z t

Pu ls t r e ib e r -T y p
(S p e z ifik a t io n

d iff.  Le is t u n g s t r e ib e r )

Pu ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  d if f e r e n -

t ie lle n  Le it u n g s -
t r e ib e r  u n t e r s t ü t z t

PCON-CG -2 8PI-NP-2 -0

PCON-CY-2 8PI-NP-2 -0

PCON-PL-2 8PI-NP-2 -0

PCON-PO-2 8PI-NP-2 -0

PCON-S E -2 8PI-0-0

PS E L-C-1-2 8PI-NP-2 -0

PCON-C-2 8PI-NP-2 -0
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R C P 2 - R A 4 C RoboCylinder S chubstangen- A usführung, A chsbreite 45 m m , 

S chrittm otor, gerade Bauform

4 2 P : Sc h r it t mo t o r

4 2       G r ö ß e

I: In k r e me n t a l

A : A b s o lu t  

P1 : PC O N

PSE L

N  : 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5  m
X :
 R : 

5 0:5 0 mm

~

300:300 mm0

10: 10 mm

   5 :   5  mm

2 .5 :2 .5 mm

4 2P P1IRA 4 CRCP2

B   :B r e ms e
F L: F la n s c h
F T : Mo n t a g e f u ß
NM: U mg e k e h r t e  Re fe r e n z p o s it io n

Typ

K e in  K a b e l 

Sp e z if iz ie r t e  Lä n g e
Ro b o t e r k a b e l

M odellspezifikationen

M otortyp S teigung H ub Passende S teuerung K abellänge O ptionen

(A n g a b e  in  5 0 mm-Sc h r it t e n )

Baureihe

* D etails der M odellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen A bschnitt.

E nkoder-Typ

K o rre la tio n s -  D ia g ra mm v o n  G e s c h w in d ig k e it u n d  Z u la d u n g
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Prüfung, 
ob die gewünschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen. 

G eschw indigkeit (m m /s)

Z
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G eschw indigkeit (m m /s)
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Auswahl-
punkte

M odellspezifikation

(m m ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)
S teigung

M odell
H ub
(m m )

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschwindigkeit

H ub

S teigung

1  2  3E rklä rung der Ziffern H ub O p tionenK abellä nge (E inheit: m m /s)

O ptionen

Code S eiteN am e

B 381

FL 382

Brem se 

F lansch

FT 384

N M 385

M ontagefuß 

U m gekehrte Referenzposition

Allgem eine Spezifikationen

BeschreibungA rtikel

K ugelum laufspindel Ø 8 m m , gerollt C10

±0,02 m m

0,05 m m  oder w eniger

Ø 22 m m

±1,5°

0~40°C, 85%  RH  oder w eniger (nicht kondensierend)

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

S piel

S chubstangen-D urchm esser

S chubstangen-Rotationsspiel

ZulässigeTem peratur, Feuchtigkeit

(H inw eis 1) Beachten S ie, dass die m axim ale Zuladung sinkt, w enn die G eschw indigkeit ansteigt. 

H altekraft
(N ) (H inw eis 2)

M axim ale Zuladung (H inw eis1)

 (H inw eis 2) G rafik der H altekraft siehe S eite 408. W ert in <> gilt, w enn die A chse vertikal verw endet w ird.

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die m axim ale G eschw indigkeit, um  die kritische G eschw indigkeit für die K ugelum laufspindel zu 

verm eiden. Verw enden S ie die Tabelle für die M odellspezifikation unten zur Prüfung der m axim alen G eschw indigkeit bei dem  

gew ünschten H ub.

(2) Bei der RCP2-S erie sinkt die Zuladung, w enn die G eschw indigkeit ansteigt, w egen der Charakteristik des ver- w endeten S chrittm otors im  

A ntrieb. Verw enden S ie das K orrelations-D iagram m  rechts für G eschw indigkeit und Zuladung, um  die Zuladung bei der gew ünschten 

G eschw indigkeit zu prüfen.

(3) D ie Zuladung beruht auf dem  Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G . D as ist die m axim ale Beschleunigung.

 D ie horizontale Zuladung gilt unter der A nnahm e, dass eine externe Führung verw endet w ird. Beachten S ie, dass bei einer externen K raft 

auf die S chubstange aus irgendeiner Richtung, außer der in Bew egungsrichtung, die A rretierung beschädigt w erden kann. 
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K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 
von 100 oder m ehr

R C P 2-R A 4C     110 

25
mm

32
mm

35
mm

37
mm

4 5
mm

55
mm

6 4
mm

75
mm

1 0 0
mm

H ub

L 

G ew icht (kg)

S c h ritt-
M o to r

20 w

30 w

6 0 w

1 0 0 w

1 50 w

50 100 150 200 

112.5 

199 

1.35 

162.5 

249 

1.6 

212.5 

299 

1.85 

262.5 

349 

2.1 

250 300 

312.5 

399 

2.35 

362.5 

449 

2.6 

* M odelle m it B rem se haben eine erw eiterte 
G esam tlänge um  58 m m  und ein um  0,4 kg 
erhöhtes G ew icht. 

Abmessungen, G ew icht und max. 
G eschw indigkeit pro H ub

2D
C A D
2D

C A D

Abmessungen

w w w .eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 314. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  M E . A chten S ie darauf, dass der S chlitten 

die um gebenden Teile nicht berührt. 
 M E : M echanischer E ndpunkt 
 S E : H ub-E ndpunkt
*3 Die O berfläche der B rem seinheit hat keine T-N uten.

H inw eis
Ü ben S ie keine externe K raft in irgendeiner R ichtung auf 
die S chubstange aus, außer der in B ew egungsrichtung 
der S chubstange. W enn die S chubstange einer 
externen, rechtw inkligen oder drehenden K raft ausge-
setzt w ird, kann die A rretierung beschädigt w erden. 

RCP2 R oboC ylinder

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
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te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

512  Pu n k t e

D C2 4  V 2 A  m a x .

3  Pu n k t e

( - )

6 4  Pu n k t e

1500 Pu n k t e

3 05

3 3 5

P assende S teuerungen

S teuerung

A c h s e n  d e r  R CP2 -B a u r e ih e  k ö n n e n  m it  f o lg e n d e n  S t e u e r u n g e n  b e t r ie b e n  w e r d e n . W ä h le n  S ie  d e n  T y p  a u s , d e r  Ih r e n  s p e z ie lle n  W ü n s c h e n  a m  m e is t e n  e n t s p r ic h t .

B ezeichnung A ußenansicht M odell M erkm ale M ax. A nzahl von P ositionierungspunkten E ingangsspannung R eferenzseiteS trom verbrauch

Po s it io n ie r t y p , 
d e r  d ie  S ic h e r h e it s -

k a t e g o r ie  e r f ü llt

Pr o g r a m m -

s t e u e r u n g s t y p

Po s it io n ie r t y p
U n t e r s t ü t z u n g  
v o n  b is  z u  512  

Po s it io n ie r u n g s -
p u n k t e n

Pa s s e n d e r  s e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

S e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

3 -Pu n k t -

Pn e u m a t ik -T y p

Pr o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  z w e i

A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

G le ic h e  S t e u e r u n g s -
v o r g ä n g e  w ie  d ie  f ü r
Pn e u m a t ik -Z y lin d e r

Pu ls t r e ib e r -T y p
( S p e z if ik a t io n

o f f e n e r  K o lle k t o r )

Pu ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  o f f e n e n

K o lle k t o r  u n t e r s t ü t z t

Pu ls t r e ib e r -T y p
(S p e z ifik a t io n

d iff.  Le is t u n g s t r e ib e r )

Pu ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  d if f e r e n -

t ie lle n  Le it u n g s -
t r e ib e r  u n t e r s t ü t z t

PCON-CG -4 2 PI-NP-2 -0

PCON-CY-4 2 PI-NP-2 -0

PCON-PL-4 2 PI-NP-2 -0

PCON-PO-4 2 PI-NP-2 -0

PCON-S E -4 2 PI-0-0

PS E L-C-1-4 2 PI-NP-2 -0

PCON-C-4 2 PI-NP-2 -0
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R C P 2 - R A 6 C RoboCylinder S chubstangen- A usführung, A chsbreite 64 m m , 

S chrittm otor, gerade Bauform

5 6 P : Sc h r it t mo t o r

5 6       G r ö ß e

I: In k r e me n t a l

A : A b s o lu t  

P1 : PC O N

PSE L

N  : 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5  m
X :
 R : 

5 0:5 0 mm

~

300:300 mm0

16 : 16  mm

   8 :    8 mm

   4 :    4 mm

5 6 P P1IRA 6 CRCP2
Typ

K e in  K a b e l 

Sp e z if iz ie r t e  Lä n g e
Ro b o t e r k a b e l

M odellspezifikationen

M otortyp S teigung H ub Passende S teuerung K abellänge O ptionen

(A n g a b e  in  5 0 mm-Sc h r it t e n )

Baureihe

* D etails der M odellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen A bschnitt.

E nkoder-Typ

K o rre la tio n s -  D ia g ra mm v o n  G e s c h w in d ig k e it u n d  Z u la d u n g
Bei der RCP2-Serie sinkt die Zuladung, wenn die Geschwindig-
keit ansteigt, wegen der Charakteristik des verwendeten Schritt-
motors im Antrieb. Verwenden Sie die untere Tabelle zur Prüfung, 
ob die gewünschte Geschwindigkeit und Zuladung ausreichen. 

G eschw indigkeit (m m /s)
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Auswahl-
punkte

M odellspezifikation

(m m ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)
S teigung

M odell
H ub
(m m )

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschwindigkeit

H ub

S teigung

1  2  3E rklä rung der Ziffern H ub O p tionenK abellä nge (E inheit: m m /s)

Allgem eine Spezifikationen

BeschreibungA rtikel

K ugelum laufspindel Ø 12 m m , gerollt C10

±0,02 m m

0,05 m m  oder w eniger

Ø 30 m m

±1,0°

0~40°C, 85%  RH  oder w eniger (nicht kondensierend)

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

S piel

S chubstangen-D urchm esser

S chubstangen-Rotationsspiel

ZulässigeTem peratur, Feuchtigkeit

B   :B r e ms e
F L: F la n s c h
F T : Mo n t a g e f u ß
NM: U mg e k e h r t e  Re fe r e n z p o s it io n

O ptionen

Code S eiteN am e

B 381

FL 382

Brem se 

F lansch

FT 384

N M 385

M ontagefuß 

U m gekehrte Referenzposition

(H inw eis 1) Beachten S ie, dass die m axim ale Zuladung sinkt, w enn die G eschw indigkeit ansteigt. 

H altekraft
(N ) (H inw eis 2)

M axim ale Zuladung (H inw eis1)

 (H inw eis 2) G rafik der H altekraft siehe S eite 408. W ert in <> gilt, w enn die A chse vertikal verw endet w ird.

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die m axim ale G eschw indigkeit, um  die kritische G eschw indigkeit für die K ugelum laufspindel zu 

verm eiden. Verw enden S ie die Tabelle für die M odellspezifikation unten zur Prüfung der m axim alen G eschw indigkeit bei dem  

gew ünschten H ub.

(2) Bei der RCP2-S erie sinkt die Zuladung, w enn die G eschw indigkeit ansteigt, w egen der Charakteristik des ver- w endeten S chrittm otors im  

A ntrieb. Verw enden S ie das K orrelations-D iagram m  rechts für G eschw indigkeit und Zuladung, um  die Zuladung bei der gew ünschten 

G eschw indigkeit zu prüfen.

(3) D ie Zuladung beruht auf dem  Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,2 G . D as ist die m axim ale Beschleunigung.

 D ie horizontale Zuladung gilt unter der A nnahm e, dass eine externe Führung verw endet w ird. Beachten S ie, dass bei einer externen K raft 

auf die S chubstange aus irgendeiner Richtung, außer der in Bew egungsrichtung, die A rretierung beschädigt w erden kann. 
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Detailansicht von A

B rake unit

0
.5

6
3
.5

6
4

11272.5

R C P 2-R A6C     112

25
mm

32
mm

35
mm

37
mm

45
mm

55
mm

6 4
mm

75
mm

1 0 0
mm

S c h ritt-
M o to r

20 w

30 w

6 0 w

1 0 0 w

1 50 w

Hub

L

Weight (kg)

50 100 150 200

138

250

3.1

188

300

3.6

238

350

4.1

288

400

4.6

250 300

338

450

5.1

388

500

5.6

K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 
von 100 oder m ehr

Abmessungen, Gewicht und 
max. Geschwindigkeit pro Hub

2D
C A D
2D

C A D

Abmessungen

w w w .eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 

Hinw eis
Ü ben S ie keine externe K raft in irgendeiner R ichtung auf 
die S chubstange aus, außer der in B ew egungsrichtung 
der S chubstange. Wenn die S chubstange einer 
externen, rechtw inkligen oder drehenden K raft ausge-
setzt w ird, kann die A rretierung beschädigt w erden. 

RCP2 R oboC ylinder

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
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te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

512 Punkte

DC24 V 2A max.

3 Punkte

( - )

64 Punkte

1500 Punkte

305

335

P assende S teuerungen

S teuerung

Ac h s en d er  R CP2-B aur eih e kö nnen mit fo lg end en S teuer ung en b etr ieb en w er d en. W ä h len S ie d en T y p  aus , d er  Ih r en s p ez iellen W ü ns c h en am meis ten ents p r ic h t.

B ezeichnung A ußenansicht M odell M erkm ale M ax. A nzahl von P ositionierungspunkten E ingangsspannung R eferenzseiteS trom verbrauch

Po s itio nier ty p , 
d er  d ie S ic h er h eits -

kateg o r ie er f ü llt

Pr o g r amm-

s teuer ung s ty p

Po s itio nier ty p
U nter s tü tz ung  
v o n b is  z u 512 

Po s itio nier ung s -
p unkten

Pas s end er  s er ieller  
K o mmunikatio ns -

ty p

S er ieller  
K o mmunikatio ns -

ty p

3-Punkt-

Pneumatik-T y p

Pr o g r ammier b ar er  
T y p , d er  b is  z u z w ei

Ac h s en s teuer n kann

G leic h e S teuer ung s -
v o r g ä ng e w ie d ie f ü r
Pneumatik-Z y lind er

Puls tr eib er -T y p
( S p ez if ikatio n

o f fener  K o llekto r )

Puls tr eib er ty p ,
d er  einen o f fenen

K o llekto r  unter s tü tz t

Puls treib er-T y p
(S p ez ifikatio n

d iff.  Leis tung s treib er )

Puls tr eib er ty p ,
d er  einen d if fer en-

tiellen Leitung s -
tr eib er  unter s tü tz t

M aße der V ierkantm utter
für T-N ut-M ontage

M aße der S echskant-
M utter am  S tangenkopf

* M odelle m it B rem se haben eine erw eiterte 
G esam tlänge um  72,5 m m  und ein um  0,9 kg 
erhöhtes G ew icht. 

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 314. 
*2 Der S chlitten fährt bei der Hom e-Fahrt zum  M E . A chten S ie darauf, dass der S chlitten 

die um gebenden Teile nicht berührt. 
 M E : M echanischer E ndpunkt 
 S E : Hub-E ndpunkt
*3 Die O berfläche der B rem seinheit hat keine T-N uten.

PCON-CG -56PI-NP-2-0

PCON-CY-56PI-NP-2-0

PCON-PL-56PI-NP-2-0

PCON-PO-56PI-NP-2-0

PCON-S E -56PI-0-0

PS E L-C-1-56PI-NP-2-0

PCON-C-56PI-NP-2-0


