RC P2 RoboCylinder

‘ P Z R I B B / R I B B L RoboCylinder, Rotationsachse, groBer Vertikal-Typ,
Achsbreite 76 mm, Schrittmotor

B Vodell- RCP2- [ ] - - 3P—[ |]-33% - [ ] - [1 - [

spezilikalionen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp — Ubersetzung —  Drehwinkel ~ — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
RTBB: I: Inkremental 35 :Schrittmotor  20: Ubersetzung 330:330° P1:PCON N  :Kein Kabel SA: Achsenadapter
330°-Rotation *Modellaffer,I  35C1GroRe 1/20 (nur RTBB) PSEL P :lm TA: Adapterplatte
RTBBL: el 30:Ubersetzung  360:360° . f;:/fE%N SM : gm NM: Umgekehrte
Multi-Rotation sy inher. V& (UEIEED 'PSEP X000 : Spezifizierte Lange REIETER

ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 1-35 im vorderen Abschnitt.

M Korrelationsdiagramm Antriebs-/Tragheitsmoment und
Dreh-Geschwindigkeit
Bei der RCP2-Serie sinkt die maximale Zuladung, wenn
die Geschwindigkeit ansteigt wegen der Charakteristik des
Schrittmotors. Priifen Sie die erforderlichen Werte in der
Tabelle unten.
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(1) Das Antriebsmoment sinkt, wenn die Dreh- Geschwindigkeit ansteigt. Verwenden Sie die Grafik des S _3’ 2 N
Antriebsmoments rechts zur Bestimmung, ob die erforderliche Betriebs- Geschwindigkeit erreicht werden g g 15 \
kann. =
(2) Das zulassige Tragheitsmoment eines rotierenden Werkstticks variiert entsprechend der Dreh- %’7 =10 1 —~— 75
Geschwindigkeit. Verwenden Sie die Grafik des zuldssigen Tragheitsmoments rechts zur Bestimmung, k] 5 Ubersetzung 1/201~
ob das erforderliche Tragheitsmoment fiir den Betrieb innerhalb der zulassigen Werte liegt. 3 | |
(3) Die Nennbeschleunigung wahrend der Bewegung betrégt 0,3 G. 00 100 200 300 400 500 600 700
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Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung B Hub und max. Dreh-Geschwindigkeit
Modell Uber- Max. Dreh- Zulassiges Tragheits-  |Drehwinkel Hub 330/ +9999
setzung |moment (Nem) moment (kgem?) °) Ubersetzung (°)
RCP2-RTBB-I-35P-20-330- (D] -[@)]-[@)] 1/20 30 0,02 1720 600
330
RCP2-RTBB-I-35P-30-330- (D] -[@)- (@) 1/30 46 003 1/30 400
Einheit: °/s
RCP2-RTBBL-I-35P-20-360- (D] -[@)]-[@)] | 120 30 002 ! ’
360(*)
RCP2-RTBBL-I-35P-30-360-(D]-[@)]-[®)] | 1% 46 003
Erklarung der Ziffern Passende Steuerung Kabellange Optionen * max. Arbeitsbereich: + 9999°

Kabellangen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) RO4 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel R06 (6 m) - R10 (10 m)
X06 (6m) - X10 (10m) R11 (11 m) - R15 (15 m)
Speziallangen | X11 (11 m) - X15 (15m) R16 (16 m) - R20 (20 m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)

Schrittmotor * Siehe Seite R-39 fir Ersatzkabel.

(24 vDC)
Allgemeine Spezifiationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Umgekehrte Rotation (*) NM R-33 Antriebssystem Hypoidgetriebe
Achsenadapter SA R-35 Wiederholgenauigkeit +0.01°
Adapterplatte TA R-37 Homing-Genauigkeit innerhalb +0.01° (RTBB) / +0.03° (RTBBL)
* Die Option ,Umgekehrte Rotation“ kann nur fir den Multi-Rotationstyp gewahlt werden. Spiel =0.1°
Zulassige Haltekraft 200 N
Zulassiges Lastmoment 17.7 Nm
Gewicht 2.3 kg

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
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RC P2 RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iibe i q
unsere Inemetsate neruntoracen. WWW.€u.robocylinder.de @ Sonderbestellungen @Selte R-9
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[[a S 4 Hinweis
Die links gezeigte Position wird zur Home- Position.
Wahrend der Rickkehr zur Home-Position dreht sich
die Achse auf eine Position 1° gegen den Uhrzeiger-
sinn aus der aktuellen Position. Achten Sie darauf,
dass der Antrieb die umgebenden Teile nicht beriihrt.
I A Der Betriebsbereich deckt Positionen bis 330° fur
Drehungen im Uhrzeigersinn ab (von oben betrachtet).
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Passende Steuerungen

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

Steuerung Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Spannung verbrauch  Referenzseite

= Easy to use RC-Steuerung, . .
3-Punkt- | PMEC-C-35PI-NP-2-2 selbst fiir Anfanger geeignet. 115/230 VAC siehe Seite 481 477
Pne$n:)atlk— Gleiche Steuerungsvorgange wie bei
4 PSEP-C-35PI-NP-2-0 einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 3 Punkte
Einzel- und Doppelwegeventil nach. 487
Staub-/Sprithwasser- Mit einer zusatzlichen separaten
geschiitzter 3-Punkt- PSEP-CW-35PI-NP-2-0 Absolut-Einheit ist das Homing auf die
Pneumatik-Typ Referenzposition nicht erforderlich.
Positioniertyp ¥ PCON-C-35PI-NP-2-0
| Unterstiitzung von bis zu
O E—— | 512 Positionierpunkten. 512 Punkte
Sicherheitskategorie 2 ~ PCON-CG-35PI-NP-2-0
Pulstreibertyp mit Spez. — ol NP> Pulstreibertyp, der einen 24 VDC 2A max.
differ. Leitungstreiber PCON-PL-35PI-NP-2-0 differentiellen Leitungstreiber unterstitzt. o 525 S
| - chrittmotor
Pulstreibertyp mit Spez. i Pulstreibertyp, der einen (24 VDC)
offener Kollektor PCON-PO-35PI-NP-2-0 offenen Kollektor unterstitzt.
Serieller . i
Kommunikationstyp l PCON-SE-35PI-N-0-0 Passender serieller Kommunikationstyp. 64 Punkte
Feldbus-
Netzwerktyp RPCON-35P Passender Feldbus-Netzwerktyp. 768 Punkte 503
Programm- Programmierbarer Typ, der bis zu 557
SEUEMESRTD Il PSEL-C-1-35PI-NP-2:0 2 Achsen steuern kann. DR

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