RC P2 RoboCylinder

R ‘ P Z — G R 3 L S RoboCylinder, 3-Finger-Greifer, Hebel-Typ, Achsbreite 62 mm,
Schrittmotor

H Modellspezifikationen RCP2—GR3LS- | — 28P — 30 — 19 - |:| - |:| - |:|
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp — Ubersetzung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 28P:Schrittmotor 30: Ubersetzung 19:19° P1: PCON N : Kein Kabel SB: Achsenhalterung
8 PSEL P :1lm :
oM 2801 GroBe 1/30 e £ FB:Montageful
aych bei Verwe_ndur_\g P3: PMEC M :5m
iy st PSEP XOO: Speifizierte Lange
ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

H Korrelationsdiagramm Greifkraft und

Stromgrenzwert
Hebel-Typ (GR3LS/ GRSLM)
* Die Geschwin-
. F-;ai digkeit beim
- Zugreifen (Driicken)
] ist mit 5°/s fix.

* Die Werte in der Grafik unten zeigen Greifkrafte bei einem
Greifpunkt von 10 mm. Die tatséchliche Greifkraft nimmt in
umgekehrtem Verhéltnis zum Abstand des Offnen/SchlieRen-
Drehpunkts ab.

Berechnen Sie die tatséchliche Greifkraft mit den Formeln unten:
Effektive Greifkraft (S-Typ) =P x 24/ (L + 14)

Effektive Greifkraft (M-Typ) =P x28.5/ (L + 18.5)

P = Greifkraft aus der Grafik

L = Abstand der Fingerflache zum Greifpunkt

Greifer/
Drehachse

35
30
Technische Referenz @’ Seite R-5 =%
T2
s 15 l/
(1) Die maximale Offnen/SchlieRen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwindigkeit auf einer Seite. o L
Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch. 10
(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkréfte aller Finger, bei einem Greifpunktabstand von —
10 mm ohne Uberhang. Siehe Erklarung rechts oder auf Seite R-77, wenn Sie das Gewicht eines zu 5
transportierenden Werkstiicks bestimmen wollen.
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G. 00 10 20 30 40 50 60 70
Stromgrenzwert (%)
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung M Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
5 Max. Greifkraft Hub Hub 19
Modell Ubersetzung (N) © e ©)
200
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Erklarung der Ziffern Passende Steuerung Kabellinge Optionen (Einheit: °/s)

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P (1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S (3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel RO06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallingen | X11 (11 m) - X15 (15 m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

* Siehe Seite R-39 fiir Ersatzkabel.

: ine Spezifikationen
Schrittmotor
(24 VDC) Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Achsenhalterung SB R-26 Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
Montageful FB R-36 Wiederholgenauigkeit +0.01°
Leerweg unter 1° pro Seite (konstante Federvorspannung)
Spiel 0.15° oder weniger pro Seite
Gewicht 0.6 kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

3 I 3 RCP2-GR3LS



RCPZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber i q
nsers mtemetsate neruntoriacen, WWW.€u.robocylinder.de @ Sonderbestellungen @ Seite R-9

* Wahrend der Riickkehr in die Home- Position kehren die Finger entlang eines Weges
zuriick, der um 1° auBerhalb des kiirzesten Weges liegt. Achten Sie darauf, dass die
Finger die umgebenden Teile nicht beriihren.

*1 Anschluss fiir das Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.
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Detailansicht von A (2:1)
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Passende Steuerungen

Die RCP2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Spannung Stromverbrauch ~ Referenzseite
- Easy to use RC-Steuerung, . .
3-Punkt- : PMEC-C-28PI-NP-2-2 selbst fiir Anfanger geeignet. 115/230 VAC siehe Seite 481 a7
Pne;]_)r,\:)atlk— Gleiche Steuerungsvorgange wie bei
PSEP-C-28PI-NP-2-0 einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 3 Punkte
Einzel- und Doppelwegeventil nach. 487
Staub-/Spriihwasser- Mit einer zusatzlichen separaten
geschiitzter 3-Punkt- PSEP-CW-28PI-NP-2-0 Absolut-Einheit ist das Homing auf die
Pneumatik-Typ Referenzposition nicht erforderlich.
Positioniertyp PCON-C-28PI-NP-2-0
Unterstilitzung von bis zu
Positioniertyp nach 512 Positionierpunkten. 512 Punkte
Sicherheitskategorie 2 PCON-CG-28PI-NP-2-0
Pulstreibertyp mit Spez. PCON-PL-28PI-NP-2-0 Pulstreibertyp, der einen 24VDC 2A max. 525
differ. Leitungstreiber differentiellen Leitungstreiber unterstiitzt.
[ )
Pulstreibertyp mit Spez. Pulstreibertyp, der einen
offener Kollektor PCON-PO-28PI-NP-2-0 offenen Kollektor unterstitzt. :
Schrittmotor
Serieller 1 ()
Kommunikationstyp l PCON-SE-28PI-N-0-0 Passender serieller Kommunikationstyp. 64 Punkte
Feldbus- Passender Feldbus-Netzwerkt K 503
Netzwerktyp RPCON-28P assender Feldbus-Netzwerktyp. 768 Punkte
Programm- Programmierbarer Typ, der bis zu 557
SIELEMAZSETD ' PSEL-C-1-28PINP-2-0 2 Achsen steuern kann. 1500 Pt

* Die PSEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
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