Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RCS2CR-SA4C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm
230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Baureihe

Typ

— Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung —
I: Inkremental 20: Servomotor 10: 10mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K
A: Absolut 20W 5. 5mm 2 T2:SCON
2.5:2.5mm SSEL
400:400mm XSEL-P/Q

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

B Modelispezifikationen RCS2CR— SA4C — I:l - 20

(Angabe in 50 mm- Schritten)

I e

Kabellange —_ Optionen
N :Kein Kabel B: Bremse
im FT: MontagefuB
:3m HS: Home-Sensor
:5m NM: Alternative Referenzposition

Xoo: Spezifizierte Lange SS: Schitien-Abstandshalter
ROO: Roboterkabel ~ VRAbsaugrohrverbindung
gegentiberliegend

Beschleunigung.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen

Il Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

H Steigung und Zuladung

Modell Motor- |Steigung Maximum Zuladung (Hinweis 1)| - Wirk Hub 50 ~ 400 Ansaugrate
odel leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Langsieaft ()| Hub Steigung (Angabein 0 mm St~ (N &/mm)
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-10- @B [@)-[®)] 10 4 1 196 10 665 50
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-5-[@)] 20 |5 6 25 | 392 | pien 5 330 30
50 mm Schritten)
RCS2CR-SA4C-[(D)]-20-2.5- (@) 25 8 45 78.4 25 165 15

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ [@] Hub

[ _Optionen _________________________________|

Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.05 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlitten-Abstandshalter SS 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2,7Nem Mb:39Nem Mc:6,8Nem
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 120 mm oder weniger

2 5 3 RCS2CR-SA4C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber www.eu.robocylinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.
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Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
|ohne Bremse| 279 329 379 429 479 529 579 629

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der

Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihren. [ mitBremse | 318 | 368 | 418 [ 468 | 518 | 568 | 618 | 668
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt M 122 172 222 272 322 372 422 472
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. N 50 100 100 200 200 300 300 400
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der

Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei P 35 85 85 185 185 285 285 385

Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger R 22 22 72 22 72 22 72 22

betragen. u 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) | 0.7 0.8 0.9 1 1.1 1.2 1.3 1.4

Steuerung

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

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch  Referenzseite
Unterstitzung
Positioniermodus VOI"I‘bIS'ZU 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus — vorgange wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
SCON- C-201-NP-2-(D) Einphasig 7325
Serieller Passender serieller 100 VAC 360 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte
typ typ Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
Pulstreiber-T Passender bei Betrieb
ulstreiber-Typ Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig mit 150 W
230VAC
Programm- Programmierbarer
steuerung SSEL- C-1-201-NP-2-(D Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen Achsen steuern kann
Programm- Programmierbarer
steuerung XSEL-(3-1-201-N1-EEE-2- @ Typ, der bis zu sechs 4.000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

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

*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET/P/ Q).
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm
- 230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

W Modelspezifikationen RCS2CR— SASC —[_ |- 20 — [ 11— [ 1 - [ 1 - [1 - []
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 20: Servomotor 12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 20W 6: 6mm ] T2:SCON P ilm FT : MontagefuB
3 3mm SSEL woam m :Ome-ss?sm _

500:500mm XSEL-P/Q : (L . : Aternative eerengposmon

(Angabe in 50 mm-Schritten) )R(gg ;%%ﬂgf&fbﬁnge VR : Absaugrohrverbindung
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. gegenberliegend

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- [Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) | Wirk Hub 50 ~ 450 500 | Ansaug-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg) | Langskeaft ()| HUb Sl (hogbein50- nmSftef) () |y 0/mem)

RCS2CR-SASC-[(D)]-20-12- (@) [@)-[@)-[®) 12 4 1 16.7 12 800 760 | 50
RCS2CR-SASC-[(1)]-20-6- [@)] 20 |6 8 2 | 233 | oo 6 400 380 | 30

50 mm Schritten)

RCS2CR-SA5C-|(D]-20-3- 3 12 4 65.7 3 200 190 15

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

_Optionen W Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem
Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

255 o PP 3 S
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Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

1 SehieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334 Hub 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der |°h',19 Bremse | 280.4 | 330.4 | 3804 | 430.4 | 4804 | 5304 | 5680.4 | 6304 | 680.4 | 7304
Schiitten die umgebenden Teile nicht beriihren. | mit Bremse | 319.4 [ 369.4 | 419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei id 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
betragen. U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) | 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2 241 22

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung

AuBenansi

Model

Il Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung

Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

SCON- C-201-NP-2-(D

Unterstitzung

von bis zu 512

Positionierungs-
punkten

512 Punkte

Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir
Pneumatik-Zylinder

7 Punkte

Passender serieller
Kommunikations-
typ

64 Punkte

Passender
Pulstreibertyp

(Unbegrenzt)

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-201-NP-2- (D

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

XSEL-3)-1-20-N

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

1-EEE-2-Q@

4.000 Punkte

Einphasig
100 VAC

Einphasig
230VAC

Dreiphasig
230VAC

360 VA max.

*1- Achs-Spezi-
fikation,
bei Betrieb
mit 150 W

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET/P/ Q).

RCS2CR-SA5C 2 5 6




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RCS2CR-SA6C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm
230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

M Modellspezifikationen RCS2CR— SA6C — I:l_ 30 — |

I I

(Angabe in 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel VR: {}bsaugrohrverbindung
gegenberliegend

[ ]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 30: Servomotor 12:12mm 50:50mm T1 :XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 30W 6: 6mm ] T2:SCON fgm FT : MontagefuB
3: 3mm SSEL ;Sm HS : Home-Sensor
600:600mm XSEL-P/Q XODO: Spezifizierte Linge NM: Afternative Referenzposttion

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikationen

Il Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

H Steigung und Zuladung

Motor- [Steiqung| Maximum Zuladung (Hinweis 1)| - Wirk Hub 50 ~ 450 500 | 550 | 600 [ Ansaug-
Modell fesung W) (%9#1”) Horizontal (kg) [Vertikal (kg)| ngsleatt (\)|  HUb Steigung Sovtoy| () | (o) | (mm) (N Simm)
RCSZCR-SAGC--30-12- 12 6 15 24.2 12 800 |760|640|540| 50
RCSZCR-SAGC--SO-G- 30 6 12 3 48.4 jﬁn;;fﬁ%") 6 400 [380(320(270| 30
mm Schritten,
RCSZCR-SAGC--SO-S- 3 18 6 96.8 3 200 |190|160|135| 15

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

[ Optionen _____________________________________|

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127Nem Mc:18.6Nem

2 5 7 RCS2CR-SA6C

Zulassige Auskragung

Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s
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Unterseite des Rahmeyls N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)

3404H7, Tiefe 5 von der Unterseite m-M5, Tiefe 8

gegenuiberliegen-

les Rahmens

Standardseite  de Seite (optional) . Abmessungen und Gewicht pro Hub
; Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 | 300 | 350 | 400 | 450 [ 500 | 550 [ 600
S % L|ohneBremse 321.4 |371.4 [421.4 |471.4 [521.4 [ 571.4 [621.4 | 671.4 | 721.4 [771.4 [ 821.4 [871.4
O ; | mitBremse | 360.4 [410.4 [460.4 | 510.4 [560.4 [ 610.4 [ 660.4 [ 710.4 | 760.4 | 810.4 [ 860.4 [ 910.4
| :'5: N 81 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 | 531 | 581 | 631
@(C0)® k] P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
£ ‘ & "= R 81 | 31 | st 31 | 81 31 | 81 | 3t 81 | 31 | 81 | a1
Motor-Breite:58 U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
Ansicht X m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) | 1.4 | 16 | 1.8 2 22 | 24 | 26 | 28 3 32 | 34 | 36

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi

Modell

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

SCON- C-30I-NP-2-(D

Merkmale

Unterstitzung
von bis zu 512

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung

Stromverbrauch

SSEL- C-1-301-NP-2- (D

L 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Einphasig
Passender serieller 100 VAC 360 VA max.
Kommunikations- 64 Punkte
typ Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
Passender bei Betrieb
Pulstreibertyp Uil anead) Dreiphasig mit 150 W
230VAC
Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
Achsen steuern kann

1 bis 6 Achsen

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen
———
Programm-
steuerung !mﬂ

XSEL- 3)-1-30I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

Referenzseite

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET/P/ Q).

RCS2CR-SA6C 2 5 8




Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 73 mm
- 230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

M Vogelispeziiikationen RCS2CR— SAZC —[_1- 60 — [ 11— [ 1 - [ 1 - L1 — [
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 16: 16mm 100:100mm  T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 60W 8 8mm ] T2:SCON Aim FT : MontagefuB
& 4mm SseL 5 e HS: Home Sensor

800:800mm XSEL-P/Q : (L . : Aternative eerengposmon

(Angabe in 100 mm-Schritten) )R(gg ;%%éﬂgf&fbﬁnge VR : Absaugrohrverbindung
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. gegenberliegend

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G

(oder 0,2 G, wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Modellspezifikationen

eigung und Zuladung ub, maxi windigkeit u u
H St d Zulad M Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate
Motor- [Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) | Wirk Hub 1100 ~ 600| 700 | 800 |Ansaus-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [Vertikal (kg)| Longskraft ()] HUb Steigung e | @ | om | Gmm)

RCSZCR-SA?C--60-16---- 16 12 3 63.8 16 800 | 640 | 480 50
RCSZCR-SA?C--GO-B- 60 8 25 6 127.5 1?Eng;b§?° 8 400 | 320 | 240 | 30

100 mm Schritten)

RCS2CR-SA7C-[(D)]-60-4- 4 40 12 256.0 4 200 | 160 | 120 | 10

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

_Optionen ________________________________________ W Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @12 mm, gerollt C10

Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger

Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:13.9Nem Mb:19.9Nem Mc:38.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 230 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 230 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

259 oo PP 3 S



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen
60
—_ " " ) 2-@5H7, Tiefe 10 _|5 50 5 240
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber "
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de . e 9 32 .9 4-M5, Tiefe 10
@ 6
Bei der Referenzpunkt- @J o .
umkehr-Ausfuhrung sind Kabelverbindungs-
die Angaben an der Motor- ‘ stecker *1
seite (Entfernung zum /
Referenzpunkt) und die
der Motor abgewandten i It =3
Seite umgekehrt. = Passendes Ansaugrohr A.D.: @8 (Innendurchmesser: @6)
L gegeqnberliegen-
Offset-Referenz Posiion 17 Hub 128 137.5 ) de Seite (optional)
fr das Ma-Moment *3 ME éE Home 71 3 E*2 Sicherstellung von Standardseite
[(4) BIRG -
< e r
= "N g i V4 ©
o -
3| = | —HD == @ S 26
3l i == ‘
Olen|
) Fasvan }
o O L — 2O o
- ;; 24 D-MS, Tiefe 9 F06 Bohrung, 09.5 Flachsenkung, Tiefe 5.5 1o 7
q ol
E 93H7, Tofe 5 W Wﬂ (von der gegeniiberliegenden Seite) 73
e
Ae b B b e & e E=
o \ o & &
~— % < & 4
bi e L& & @ s & o
|
L BX100P
Abmessungen der Bremse cxX100P 100 30
*Modelle mit Bremse haben BR: B! Kabel A & 18 = 835
eine um 43 mm erweiterte aus afer%ht: el 13.3 44.716.3
Gesamtlange (L) (56,3 mm gang FSS
bei endseitigem 7
Bremskabelausgang) und ein 3 BEe 1 -
um 0,6 kg hoheres (Q:ewichl. o BE:BremseKabel- _| | §[ |
< ausgang Ende il
. [cmEe=) 7 =
BL: Bremse Kabel- L

ausgang links

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihren.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE:Hub- Endpunkt

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 [ 600 | 700 | 800
L 382.5 | 482.5 | 582.5 | 682.5 | 782.5 | 882.5 | 982.5 [1082.5
A 100 | 200 | 300 | 400 | 500 [ 600 | 700 [ 800
B 0 1 2 3 4 5 6 7
© 0 1 3 4 5 6 7
D 6 8 10 | 12 14 16 | 18 20
E 3 3 3 3 3 3 3 3
F 4 6 8 10 12 14 | 16 18

Gewicht (kg)| 28 | 32 | 37 | 41 | 46 | 50 | 55 | 59

Steuerung

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi

Modell

Merkmale

Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

SCON- C-60I-NP-2-(D

Unterstitzung

von bis zu 512

Positionierungs-
punkten

512 Punkte

Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir
Pneumatik-Zylinder

7 Punkte

Passender serieller
Kommunikations-
typ

64 Punkte

Einphasig —325
100 VAC 360 VA max.

Einphasig *1- Achs-Spezi-

Passender
Pulstreibertyp

(Unbegrenzt)

fikation,
bei Betrieb
mit 150 W

230VAC

Dreiphasig
230VAC

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-601-NP-2- (D

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

—355

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

i)

XSEL- 3)-1-60I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).

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

RCS2CR-SA7C 2 6 O
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCS 2 C R RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 60 mm
- 230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahlrahmen

B Modelispezifikationen RCS2CR~ SS7C _|:|_ 60 — | | — | | — | | - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 60: Servomotor 12:12mm 100:100mm  T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 60W 6: 6mm 2 T2:SCON f1m NM: Afternative Referenzposition
SSEL S gm VR : Absaugrohiverbindung
600:600mm XSEL-P/Q  X[OIO: Sperifizierte Linge Se0NUDerlegend
(Angabe in 100 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

Il Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor- [Steigung| Maximum Zuladung (Hinweis 1) | Wirk Hub 100 ~500 | 600 Ansaug-
Modell lestung (W) | (mm) | Horizontal (kg) |Vertikal (kg) | Lngskett ()| HUb Steigung e || gjmm)
RCS2CR-SS7C-|(1)|-60-12- [(Q)-|(Q)|-|D)|- 12 15 4 85 12 600 470 50
. -
ngabe in
RCSZCR-SS?C--GO-G- 6 30 8 170 | 100mm Schriten) 6 300 230 30
Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ [@)] Hub  [(3) Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: mm/s)

(_Optionen ________________________________________ W Allgemeine Spezifikationen

2 6 1 RCS2CR-SS7C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Alternative Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Zulassiges Lastmoment Ma:14.7Nem Mb:147Nem Mc:33.3Nem
Zulassige Auskragung Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 300 mm oder weniger
Schmiermittel Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (0.1um)
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

2 e s



RCS 2 C R RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334.

*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berthren.

ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.

www.eu.robocylinder.de @

* Bei der Referenzpunkt-

dAy tA]-uabuejs Bunianajg
-qnyag -Uaniyas  aualbayu

-Yoed/wiy

uonejoy
13)1319

umkehr-Ausfuhrung sind 126
die Angaben an der Motor- . ~
seite (Entfernung zum £0 Kabelve*rblndungs
i 50 stecker *1
Referenzpunkt) und die § §
der Motor abgewandten 2-Q5H7, Tiefe 1Q 9324002 9 4-M5, Tiefe 10
Seite umgekehrt. , ‘ _ ‘
_7MQ¢:§/ gl \
)] g o "'T N 58 (@]
ol SRR | g 1®
L E_1eoEst! & L
i i 240
44k |
19.5 21 19.5 J_FU_\Passendes Ansaugrohr A.D.: @8
Sicherstellung von
(L) 100 oder mefir.
2 (A) 126
25 Hub (126) 25)| 315 _ 445 49.5
0.5
57 MEe/NsE Home/|\_|ME %
1 Lo L
[ ; I o 9 = " T \\
o ﬁ Qg [l e
N -
Gal NS ? g
60 20, 60
1 NX100P" C NXx100P 1
100 B 100
A+ F FHHE=
fld L o=
i i
< & - < % | %
o 5.0 - & & YV iy
& N B AR % i s AL A
3
= = D £ £ £ J
4-@4H7, Tiefe 5 D-M5, Tiefe 8
Abmessungen der Bremse — T
el
= [ m—
*Modelle mit Bremse haben © 2
eine um 24.5 mm erweiterte —
Gesamtlange (L) bezogen auf ’H:EHE
die Abmessungen L der )
Slandard Spegiiiation (siche L Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
36.5 o 4 Hub 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600
L 414 514 614 714 814 914
ME/NsE. B ,jEH A 276 | 376 | 476 | 576 | 676 | 776
A - [ [ B 40 140 240 340 440 540
: —
P e C 40 140 40 140 40 140
L & t
B3 2 B+ S 8] o D 8 8 12 [ 12 [ 16 [ 16
NI SMEERN - N 1 1 2 2 3 3
60 20) Gewicht (kg)| 3.4 4.0 4.7 5.3 6.0 6.6

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung

AuBenansi

Modell

Referenzseite

Positioniermodus

7-Punkt-
Pneumatik-Modus

Serieller
Kommunikations-
typ

Pulstreiber-Typ

SCON- C-60I-NP-2-(D

360 VA max.

*1- Achs-Spezi-
fikation,
bei Betrieb
mit 150 W

Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch
Unterstitzung
V°p4b'5.ZUS12 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
Gleiche Steuerungs-
vorgénge wie die fiir 7 Punkte
Pneumatik-Zylinder
Einphasig
Passender serieller 100 VAC
Kommunikations- 64 Punkte
typ Einphasig
230 VAC
Passender
Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig
230VAC

Programm-
steuerung
1 oder 2 Achsen

SSEL- C-1-601-NP-2- (D

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann

1.500 Punkte

Programm-
steuerung
1 bis 6 Achsen

i)

XSEL- 3)-1-60I-N1-EEE-2- @

Programmierbarer
Typ, der bis zu sechs
Achsen steuern kann

4.000 Punkte

—325

—355

—365

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET/P/ Q).

RCS2CR-SS7C 2 6 2
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RCS 2 C R RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Typ

Baureihe

Schub-
stangen-Typ

Arm-/Flach-
T

M Modelispezifikationen RCS2CR— SS8C =

Typ

RCS2CR-SS8C

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 80 mm
230 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation, Stahlrahmen

— Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung  — Hub — Passende Steuerung — Kabellange = Optionen
I: Inkremental 100:Servomotor ~ 20: 20mm 100:100mm  T1:XSEL-J/K N :Kein Kabel B :Bremse
A: Absolut 100W 10: 10mm 2 T2:SCON ;’m NM: Atermatve Referenzposiion
150:Servomotor SSEL Sm VR : Absaugrohrverbindung
150W 1000:1000mm  XSELP/Q  XOO: Spezifizierte Lange Se0enC0eregend

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(Angabe in 100 mm-Schritten)

- ] -

ROO: Roboterkabel

Greifer
Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

=
@
=
=
=
o
=

2

7P

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

Il Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

[ _Optionen ______________________________________|

Passende Steuerung Kabelldnge Optionen

Motor-  [Steigung. Maximum Zuladung (Hinweis 1)|  Wirk Hub 1100 ~ 600| 600 | 600 | 600 | 600 | Ansaug-
Modell g (W) (M) Horizontal (kg) Vertkal (k) | Langsat (| Hub s || (om) | o) | ) | () | i)
RCSZCR-SSBC--100-20---- 20 20 4 84.9 20 1000 | 960|765 625|515 80
100
RCSZCR-SSBC--100-10- 10 40 8 169 100 - 1000 10 500 |480|380|310(255| 40
RCS2CR-5S8C-[(D)]-150-20- (@)@ [@)-[®)] 20 30 6 128 | st (Einheit: mm/e)
150
RCS2CR-5S8C-[(D)]-150-10-(@) 10 60 12 256

Allgemeine Spezifikationen

m 2 6 3 RCS2CR-SS8C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @16 mm, gerollt C10
Alternative Referenzposition NM 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Absaugrohrverbindung gegeniiberliegend VR 389 Spiel 0.05 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

Zulassiges Lastmoment

Ma:36.3Nem Mb:36.3Nem Mc:77.4Nem

Zulassige Auskragung

Ma: 300 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 300 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

2 e s



RCS2CR H
RoboCylinder 23
o=,
=g
Abmessungen =
(7]
Sie kinnen CAD-Zeichnungen iiber X *1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 334. S
unsere Internetseite herungerladen www.eu.robocyllnder.de . *2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Riickkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der =
- Schiitten die umgebenden Teile nicht berihren. @
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt =
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma.
@
170 = g
90 Kabelverbindungs- =]
7.5 75 75 stecker *1 2, =]
X 2-@8H7, Tiefe 10 545002 4-M8, Tiefe 10 =
* Bei der Referenzpunkt- I S
umkehr-Ausfiuhrung sind i | — =
die Angaben an der Motor- —— (6% oo | & =] \ =
seite (Entfernung zum o‘m Ln[ w53 H ==
Referenzpunkt) und die i I~ 55 B
der Motor abgewandten 1iE——1{0 e 36 =3 =3
Seite umgekehrt. 240! g
i INATIE
35 35 “‘_M_J_M_I N\ Passendes Ansaugrohr A.D.: @12 (Innendurchmesser: @8) - o
von S =
(L) 100 oder mehr. 5 3
155(100W) S
17| (A) 173(150W) = =
64(100W)
30 Hub (170) 30| 38 82(150W) . 52.5
0.5
73 W0 IME/|NSE. Home /][N MIE. *2 T
= T °¢ —--— ) - ———
IS ( < f L g I
% —= 3 ) <
> ’:@J 3 2 =
=
80 58
=h=
=10
NX100" 5 =
100 B 100 2
Iy o — 5
N -NC = =
s Fo3 5 Fo3 ) 3 ]
QL S0 & & 540 i _
% 0 ® i i _ U
&»* \ © < © < R a\
\ 4-@5H7, Tiefe 5 D-M8, Tiefe 10
Abmessungen der Bremse
*Modelle mit Bremse haben
eine um 26 mm erweiterte
Gesamtlange (L) bezogen auf
die Abmessungen L der
Standard-Spezifikation (siehe
Tabelle rechts). Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
43 1 Hub 100 200 300 400 500 600 700 800 900 100
30 100 L | 100W 502 602 702 802 902 1002 | 1102 | 1202 | 1302 | 1402
(@Z | 150W 520 620 720 820 920 1020 | 1120 | 1220 | 1320 | 1420
A 330 420 530 630 730 830 930 | 1030 | 1130 | 1230
B 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
OO D 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26
%:w\ N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
80 25). S Gewicht (kg) | 7.0 8.1 9.2 10.3 | 114 | 125 | 136 | 147 | 158 | 16.9
\ 4-@5H10, Tiefe 5

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten ~ Eingangsspannung ~ Stromverbrauch  Referenzseite
Unterstitzung
Positioniermodus von ‘bIS'ZU 512 512 Punkte
Positionierungs-
punkten
7-Punkt- Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Modus — vorgange wie die fiir 7 Punkte
SCON- C-100I-NP-2-(D Pneumatik-Zylinder i i
, SCON- C-1501-NP-2-D) Einphasig 325
Serieller Passender serieller 100 VAC 360 VA max.
Kommunikations- Kommunikations- 64 Punkte
typ typ Einphasig *1- Achs-Spezi-
230 VAC fikation,
Pulstreiber-T Passender bei Betrieb
ulstreiber-Typ Pulstreibertyp (Unbegrenzt) Dreiphasig mit 150 W
230VAC
Programm- SSEL- C-1-100-NP-2- (D Programmierbarer
steuerung SSEL- C-1-1501-NP-2- Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —355
1 oder 2 Achsen @ Achsen steuern kann
IRt XSEL-(3)-1-1001-N1-EEE-2- Q) Programmierbarer
steuerung _(3)-1-1501-N1-FEF-2- Typ, der bis zu sechs 4.000 Punkte —365
1 bis 6 Achsen e Achsen steuern kann

* Die SSEL und XSEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*@ bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
*@ bezeichnet die Spannung der Stromversorgung (1: 100 V/ 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V).
*@ bezeichnet die XSEL- Ausfihrung (KE/KET/P/ Q).
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