R ‘ P 2 — G R S S RoboCylinder 2-Finger-Greifer Kleiner Vertikal-Schlitten-Typ
Achsbreite 42 mm Schrittmotor

B vodelspezification RCP2 — GRSS — | — 20P - 30 — 8 - I:l - I:l - I:l
Baureihe — Typ —  Enkoder-Typ —  Motortyp — Ubersetzung—  Hub ~ — Passende Steuerung—  Kabellinge ~— Optionen
I Inkremental  50p. 507 Groge  30:1/30 8mm  P1:PCON-PL/PO/SE N :Kein Kabel NM : Umgekehrte
* Modellziffer " Schrittmotor Ubersetzung (4 mm per Seite) PSEL P:1m Referenzposition
auch bei Verwendung RPCON S:3m SB : Achsenhalterung
einer Absolut-Einheit. P3: PCON-CA M:5m FB : Montagefull
PMEC/PSEP X107 - Spezifizierte Lange
MSEP

(1) Die maximale Offnen/SchlieBen- Geschwindigkeit bezeichnet die Geschwin-
digkeit auf einer Seite. Die relative Geschwindigkeit ist doppelt so hoch.

(2) Die maximale Greifkraft ist die Summe der Greifkrafte beider Finger, wenn der
Greifpunktabstand und der Uberhang 0 ist. Das Zuladungsgewicht, das durch
die Achse befordert werden kann, hangt vom Reibungsfaktor zwischen Finger
und dem Werkstiick sowie von der Werkstlickform ab. Das Zuladungsgewicht
sollte normalerweise 1/10 bis 1/20 der Greifkraft nicht Gbersteigen.

(siehe Seite 25 flir nahere Details).

(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betragt 0,3 G.

H Einstellung der Greifkraft

Abhéngig von der erforderlichen Schubbewegung kann die
Greifkraft (Haltekraft) beliebig innerhalb der Stromgrenz-
werte von 20 bis 70 % an der Steuerung eingestellt werden.

* Der Abstand L1 sollte im Betrieb
unter 40 mm liegen.

* Die Greifkraft im unteren Diagramm bezieht sich auf einen
Wert Null fiir L1 und L2. (Auf S. 26 ist ein grober Anhaltswert
fiir die Greifkraft bei entsprechendem Abstand L1 zu finden.)
Zu beachten ist, dass sich die Greifkraftangabe aus der Summe
beider Greiffingerkréfte ergibt.
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um bis zu 15 % von der tats. Greifkraft abweichen.

)

* Die Geschwindigkeit beim Zugreifen (Driicken)
ist mit 5 mm/s fix.

[* Der im Diagramm ablesbare Kraft-Referenzwert kan

)

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung B Hub und max. Offnen/SchlieBen-Geschwindigkeit
. Max. Greifkraft Hub Hub 8
Modell Ubersetzung N) (mm) bz i)
RCP2-GRSS-1-20P-30-8- [1]- (2] - 20 o 8 30 S
(7 pro Seite (4 pro Seite) (pro Seite)
Erklarung der Ziffern: [ 1] Passende Steuerung [2] Kabellange [3] Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Schneckengetriebe + Schrégrad + Stirnradgetriebe
® Sbta?dir% ) [SCm Wiederholgenauigkeit +0,01 mm
oboterkabe M (5m) Spiel je Finger unter 0.2 mm (konstante Federvorspannung)
X06 (6m) ~ X10 (10m) Leerweg 0.05 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen | X11 (11m) ~ X15 (15m) Fiihrung Linearfiihrung
X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulass. statisches Lastmoment | Ma: 0,5 N-m, Mb: 0.5 N-m, Mc: 1,5 N-m
* Der Standardkabel ist ein integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel. Gewicht 0.2kg
Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name Code Seite
Umgekehrte Referenzposition NM 10
Montagefull FB -
Achsenhalterung SB -




Abmessungen

' Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber www.eu.robocylinder.de .

unsere Internetseite herunterladen.

* Die Home-Position des Schlittens ist auf der offenen Seite.

*1 Anschluss fiir das Motor/Enkoderkabel.

*2 Zur Sicherung der Achse sind die 4 unterschiedlich plazierten Gewindebohrungen auf derselben Montagefléche zu nutzen.

*3 Schrauben Sie keinen Gewindebolzen ein tiber die Einschraubtiefe der Gewindebohrung hinaus. Die internen Bauteile konnten beschadigt werden.
*4 Da das Achskabel kein Roboterkabel ist, muss dieses wahrend der Anwendung gesichert werden.
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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 Pos. Spannung  Stromverbrauch Siehe Seite

3-Punkt-Pneumatik- Positionertyp basiert auf

Mehrachstyp MSEP-C-® -~- @ -2-0 PEA-Steuerung, bis zu 3 Punkte )

PEA-Spezifikation 8 Achsen anschlieBbar Siehe

Positionier-Mehr- 7 7 Passender Feldnetzwerktyp MSEP-Prospekt.

achstyp, Feldnetz- MSEP-C- @) -~- @ -0-0 bis zu 8 Achsen 256 Punkte

werk-Spezifikation anschlieBbar

Positioniertyp PCON-CA-20PI- ®-2-0 PEA-Steuerungen 512 Punkte

Pulstreibertyp PCON-CA-20PI-PL[]-2-0 Pulstreibertyp - 1A max.

Netzwerktyp PCON-CA-20PI- @-0-0 Passender Feldbus- 768 Punkte DC24V

Netzwerktyp

Pulstreibertyp Pulstreibertyp, der einen

mit spez. differ. ’: PCON-PL-20PI- ™ -2-0 differentiellen Leitungs-

Leitungstreiber i treiber unterstiitzt _

Pulstreibertyp i . . ©

f - Pulstreibertyp, der einen Siehe
gqflfte;’;(:zkollektor PCON-PO-20PI- (1 -2-0 offenen Kollektor unterstiitzt Siehe RoboCylinder
Seriell g Passender serieller RoboCylinder Gesamt:
erieller ]
Kommunikationstyp I PCON-SE-20PI-N-0-0 Kommunikationstyp 64 Punkte Gesamt-Katalog. Katalog.
- B - Programmierbarer Typ,

Programm PSEL-CS-1-20PI- (1 -2-0 der bis 7u2 Achsen 1500 Punkte

steuerungstyp | steuern kann.
* Die PSEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. * (@ bezeichnet den E/A-Typ (NP/PN). *[] bezeichnet den Code fiir die NPN- oder PNP-Spezifikationen (N/P).
* (3 bezeichnet die Anzahl der Achsen (1~8). * @ bezeichnet den Code fir die Feldnetzwerk-Spezifikation.
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