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RCS4 RoboCylinder

RCS4-TAGR ..o

H Modell- * Achsbreite
speziﬁka- RCS4 - TA6R - WA - 100 - I:l — I:l — Tz — I:l - I:l ohne Breite
tionen Baureihe —  Typ — Enkodertyp ~—  Motortyp ~ — Steigung — Hub — Pasende _ yopellinge —  Optionen  desseitlich

S montierten
WA: Batterielos-  100: Servomotor 20:20mm 25:25mm T2:SCON N : Kein Kabel Furweitere 000 o
Absolut 100 W 12:12mm 3 MSCON P:1m Optionen
6: 6mm 200: 200mm SSEL S:3m siehe Tabelle
3: 3mm (Schrittweite XSEL-P/Q M: 5m unten.
) XSEL-RA/SA  XOO : Spezifizierte Linge
ROO : Roboterkabel

I

—
An Decke

Vertikal

1 THEA

* Modellabhangig kann es
einige Einschrankungen
hinsichtlich der vertikalen,
seitlichen oder decken-
montierten Einbaulage
geben. Fiir weitere
Informationen dazu siehe
die Auswahlhinweise auf
Seite 138.

g

(1) Die Zuladung beruht sowohl im Horizontal-Betrieb wie im Vertikal-Betrieb auf einer
Beschleunigung von 0,3 G.

(2) Die Zuladung sinkt, wenn sich die Beschleunigung erhéht.
Einzelheiten dazu siehe ,Tabelle Zuladung zu Beschleunigung” auf S. 139.

Bitte
beachten

(3) Die geschatzte zuldssige Einschaltdauer ist von den Betriebsbedingungen (Zuladung,
Beschleunigung/Verzégerung etc.) abhangig. Fir weitere Informationen siehe S. 149.

(4) Fur die zulassige Last siehe Diagramme auf S. 148.

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung Il Hub und max. Geschwindigk. (einheit:mmys)
Motorleistung | Steigung Max. Zuladung Wirksame Hub Hub 25~200
Modell w) (mm)  |Horizontal (kg) | Vertikal (kg) Lan?ﬁ;qaﬂ (G Steigung (mm) {inin)
RCS4-TA6R-WA-100-20{0] 12 20 8 4 85 20 1000
RCS4-TA6R-WA-100-12{0]-12 12 8 6 142 25-200 12 720
100 (in 25 mm-
Schritten)
RCS4-TAGR-WA-100-6-{T1-T2 6 8 10 3 | 6 360
RCS4-TA6R-WA-100-3{0l-T2 3 10 10 566 3 180

Erklarung der Ziffern: Hub Kabellange Optionen
Kabelldangen

Allgemeine Spezifikationen

Kabeltyp Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
P (1m) Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standardkabel S (3m) Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
M (5m) Spiel max. 0,1 mm
X06 (6m) ~ X10 (10m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Spezialla
peziallahgen X11 (11m) ~ X15 (15m)

Zulassiges statisches Lastmoment Ma: 32.3 N-m, Mb: 46.2 N-m, Mc: 68.3 N-m

R11 (11m) ~R15 (15m)

R16 (16m) ~ R20 (20m)

(Standardkabel) X16 (16m) ~ X20 (20m) Zulassiges dynam. Lastmoment (*1) | Ma: 11.6 N-m, Mb: 16.6 N-m, Mc: 24.6 N-m

RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0 bis 40 °C, max. 85% RH (nicht kondensierend)

R04 (4m) ~ RO5 (5m) (*1) Bei einer angenommenen Lebensdauer von 5000 km. Die Lebensdauer fallt je nach Betriebs-
Roboterkabel RO6 (6m) ~ R10 (10m) und Installationsbedingungen unterschiedlich aus. Néheres hierzu erfahren sie von IAl.

Richtung des zuldssigen Lastmoments

Ma Mb Mc
P P P

== =

S

Name Code Seite
Bremse B Siehe S. 131 Wenn die Lastmomente in Ma/Mb/Mc-Richtung innerhalb der zuléssigen Bereiche liegen,
Kabelaustrittsr?chtung oben ar Siehe S. 131 gibt es keine Begrenzung fiir die zulassige Auskragung.
Kabelaustrittsrichtung unten cJB Siehe S. 131 Beziiglich eines Versatzes des Tischschlittens siehe RCS4-Betriebshandbuch.
Kabelaustrittsrichtung seitlich cJo Siehe S. 131
Abgewinkelter Motor links (Standard) ML Siehe S. 135
Abgewinkelter Motor rechts MR Siehe S. 135 Runde Kabelsteckverbinder EU .
Umgekehrte Referenzposition NM Siehe S. 136 mit Schraubverschluss (*1) Sl 17

(*1) Die Option ,EU” wird demnéchst erhaltlich sein.
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RCS4 RoboCylinder

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.robocylinder.eu

*1 Der Tischschlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Tischschlitten die
umgebenden Teile nicht berdihrt.

M.E.: Mechanischer Endpunkt

S.E.: Hub-Endpunkt

Detailansicht von Q
Details Langloch
vorderseitige
Montageplatte
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|

(e " T ]N-MS Bohrung A PSR, @
| Schmiernippel-Position ISR, 1 (Einsc iefe:max. 10)  [<37 Kx50P. J ch !Ifiir die Fiihrung 5
I Bei voll ausgefahrenem 48 5 Gffnung Schmiernippel fiir die Fiihrung SH7 Passloch, Tiefe 5.5 50 (0 5-Langloch) _(bei Doppel-Fihrungsblock) o
Tischschlitten —— ahdeck " | o 55 0 1Ie1e 5. Schmiernippel fiir die Fiihrung g
Tischschlitten kung (vom p bei Eingel-Fih block E
Direkte Auftragung (beiEinzelFihvungsblock) g
| aufdie inde? | Y » 2
' < ! i i3 = = 5
‘ ‘ gH \@ = = g 2
A h =8 2
| , 4 4 S S £ 2
; £ 2
L Rahmen,/ J (12) 22 ?
STttt 23 E
45, e[D g8 . &
RV 5 =
214 ;nzi::’ QED 3,52 el
- JE= 3 Zulassi R nE
= - |Sicherstellu ger ) 1 1
“90-!56 o 105 5:5;:_‘_ on i Achskabel-Biegeradius 50
| ‘ | dungsstecker 179 (ohne Bremse)
] 0 | | (300) 215 (mit Bremse) (41.5)
! 4"% Detailansicht von P
QuerschnittvonZ-Z & Details Langloch
Details T-Nut/Flachsenkungen Rahmen/Tischschlitten
an Rahmenmontageflache
. L
Tischschlitten-Montageflache Hub
Referenzflache 40 3 ! 3 5 4 g‘lg
(Abmessungsbereich S) 10.5. 5§ (Einzel- s
©5H7 Passloch, Tiefe 5 285, ’i Fiihrungsblock) .
= S| ME.™ |[SE. n * Offset-Referenzposition fiir die 4-M5, Tiefe 10
5 \ /Q 7 2 Home ME. 11 Berechnung der zulass. Momente
< &l o m ! ‘
832 L3 7 = a I ) + ——
9 e s s i
: sl U e
4 ‘ o t M.E.*1 26 (Abgewinkelter Motor links)
4-M5 Bohrung 8.5 | Vorderseitige Montageplattenflache/ /3 ||| M3, Tiefe 6 (fir \32.( i Motor rechts)
(Einschraubtiefe: max. 10) [ 75 R \\Erdungsanschluss)
Referenzflache gg T-Nut:M3/ 12
i iver T-Nut-Berei Uberlieaend
(Abmessungsbereich B) 58 343 Effektiver h (auch
Rahmenr dche (12.5) 575
2.
80 (Einzel-
6 _ Fihrungsblock) Gx100P
H-26, 9.5 Flachsenkung,
Tiefe 5 (von der Riickseite) 7
05H7 Passloch, Tiefe 5.5 P
(vom Rahmenboden)
o0 A A A
58 ® -
00O & 4+ é © @{
E-MS, Tiefe: 10 Z
Dx50P (Abstand M5 Bohrungen) (@]
B Abmessungen und Gewicht pro Hub B
Hub 25 50 75 100 125 150 175 200
L 182.5 207.5 2325 257.5 2825 307.5 3325 357.5
A 141 166 191 216 241 266 291 316
B 117 142 167 192 217 242 267 292
C 13 38 13 38 13 38 13 38
D 2 2 3 3 4 4 5 5
E 6 6 8 8 10 10 12 12
G 0 0 0 0 1 1 1 1
H 4 4 4 4 6 6 6 6
J 56 81 56 81 56 81 56 81
K 1 1 2 2 3 3 4 4
N 4 4 6 6 8 8 10 10
R.M]\ Ohne Bremse 54 29 -4 21 46 71 96 121
Mit Bremse -90 -65 -40 -15 10 35 60 85
S] 115 140 165 190 215 240 265 290
Gewich“ Ohne Bremse 24 26 28 29 3.1 33 34 3.6
kg | Mit Bremse 27 29 3.1 32 34 36 37 39

(Hinweis) Wenn die Lénge fiir R negativ ist, fallt die Achslange kiirzer als die Lange des seitlich montierten Motors aus.

Passende Steuerungen

Achsen der RCS4-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max.Anzahl | Eingangs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von .

ansteuer- = = = . Referenzseite

arer Achsen| ~ SPannung Position |Pulstreiber|Programm| Netzwerk *Option Positionierpunkten

" _ Devicei'et 512 .
SCON-CB/CGB 1 ° d G: z (768 bei Netzwerk-Spezifikation) Siehe S. 151
Link
SCON-LC/LCG (%) 1 = = ° i
) (768 bei Netzwerk-Spezifikation)
Compoiet
Einphasig — 512 Sieh
SCON-CAL/CGAL 1 [ ] - - EtherCAT. ’ - iehe
115/230 VAC 768 bei Netzwerk-Spezifikation
Etheritet/IP | P ) e”‘;"rch’::k’:des
Dieser Typ ist nur an ein e X
LISCORS & Netzwerk anschlussfahig. % 255 oder Betriebs-
Hinweis: handbuch
- _ Die Kompatibilitat zu be- der Steuerung.
SSEL-CS 2 L4 L stimmten Netzwerken ist 20000
abhangig von der j

XSEL-P/Q oder 6 oder 8 | Einphasig 230 VAC ° preuerung, Flr nahere 20000 oder 55000

. - - Informationen siehe die .
XSEL-RA/SA (¥) (lenach Typ) | Dreiphasig 230 VAC entsprechende Referenzseite. (je nach Steuerungstyp)

(*) Erscheint demnachst

RCS4-TA6R

Tisch-
schlitten-
Typ



