RoboCylinder mit 24 VDC Schritt-/Servo-/Linear-Motor
fiir Steuerungen P-/A-CON, P-/A-SEL und P-/A-SEP

'A ' Produktiibersicht oD

Quality and Innovation

Neue RoboCylinder Miniatur-Modelle

PR ROBO _,
€ CYLINDER o

RCP3-SA2 Kleinster Schlittentyp

RCA2-GD3/GD4 Kurzer Schubstangentyp
mit Doppelfihrung

RCP3-RA2R Kleinster Schubstangentyp
mit Seitmotor-Spezifikation

RCA2-SD3/SD4 Kurzer doppelseitiger
Schubstangentyp mit Doppelfiihrung

RCA2-TC3/TC4 Schlanker schmaler Tischschlittentyp

RCA2-RP3/RP4 Kurzer
Schubstangentyp

RCA2-TF3/TF4 Schlanker flacher Tischschlittentyp

RCL-SA4/SA5/SA6
Langhub-Einzelschlittentyp

RCL-SM4/SM5/SM6
Langhub-Doppelschlittentyp
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Die nachste Zylinder-Generation:

Mini-RoboCylinder

Die Kleinen sind _
unsere neuen GroBten

ROBO
CYLINDER

I Platzsparend

Mit einem neu entwickelten Motor erreichen
die neuen RoboCylinder eine Minimierung
von Gesamtlange, -breite und -héhe und
damit eine Kleinst-BaugréBe, die der von
Pneumatikzylindern vergleichbar ist.
Systeme, bei denen man bisher wegen der
GréBenbegrenzung nur auf Pneumatik-
zylinder zuriickgreifen konnte, profitieren
nun von IAl's neuer Mechatronik-L&sung.
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Beim Tischschlittentyp RCA2-TC3N ist die
Grundflache schmaler als eine Visitenkarte.

I Bauform und Bedienung wie Pneumatikzylinder

Die neuen RoboCylinder gleichen
in ihrem Design den ublichen
Pneumatikzylindern.

Anwender, die an Handhabung
und Betrieb eines Pneumatik-
systems gewohnt sind und

damit zufrieden waren, kbnnen
jetzt mihelos auf RoboCylinder
umsteigen.




Kleinster
Schlittentyp

Kleinster
Schilittentyp
mit
Seitmotor

Separater Motor (austauschbar)

Mini-Schubstangen-Ausfiihrung

Typbeschreibung

Kleinster
Schub-
stangentyp

Kleinster
Schub-
stangentyp
mit
Seitmotor

-

Separater Motor (austauschbar)

Kurzer
Schub-
stangentyp
mit vorderer
Montage-
halterung

Kurzer
Schub-
stangentyp

Kurzer
Schub-
stangentyp
mit

Einzel-
fiihrung

Eingebauter Motor (direkt gekoppelt)

Kurzer
Schub-
stangentyp
mit
Doppel-
fithrung

Kurzer
Doppel-
Schub-
stangentyp
mit
Doppel-
fithrung

’ 4 RCA2
D

Enkoder- Motor Antriebs- | Steigung ﬂ:{":ﬁgﬁ Max. Zuladung (kg) S TS MO"| Achsbreite
Baureihe Typ | Motor-Serie| Motor-Typ| System | (mm) (RU Horizontal | Vertikal ™ (mg) (mm) (mm) (mm)
4 — | o025 | — | 200
25-100
2 — 0.5 — 100 | (25 mm- 22
1 _ 1 _ 50 Schritte)
6 — | o025 | — | 300
_ 25~150
*2 4 = 0.5 — 200 | @5mm- 28
. . Schritt
£ [Schritt- | 54 Gleit- |2 — 1 — 100 | Sehitie 40.05
g | Motor Spindel | 4 — | o025 | — 200
= 25-100
< 2 — 0.5 — 100 | (25 mm- 58
i — 1 _ 50 Schritte)
6 — | o025 | — | 300
25-150
4 = 0.5 — | 200 |‘esmm- 59.5
2 _ 1 _ 100 Schritte)
Modell Enkoder- Motor Antriebs- | Steigung | WikSame | . 2uadung ig) | NOCG® I up | WEURMOL| e
Baureihe Tvp T | MotorSeri] MotorTyp| System | (mm) ~ | *S0RCE | ozontal [ verkal [mmg) | (mm) |FEE )
4 — | 025 | 0125 | 200
25~100
2 — 05 | 025 | 100 |5 mm 22
1 _ 1 05 50 Schritte)
6 — 1025 [0.425] 300 [ 1g0
4 = 05 [ 0.25 [ 200 |(@smm- 28
Schritt- | por] | Gleit- |2 — 1 0.5 | 100 | Schite) 40.05
Motor Spindel [ 4 — [ 025 J0125] 200 |, o ’
2 — 05 | 025 | 100 |"25mm- 58
1 _ 1 0.5 50 Schritte)
6 — | 025 | 0.125 | 300
25-150
4 = 05 | 025 | 200 |‘@5mm- 59.5
2 — 1 0.5 100 | Sohitte)
] 4 | 251 | 025 | 0.125 | 200
Tow | Bt T 803 | 05 | 025 | 100 | 80 | +0.05| 28
Spindel
1 |[1005| 10 | 05 | 50
. 6 19.9 | 0.25 | 0.125 | 220
SG!ﬁ'é; 4 [208[ 05 [025 [ 200 +0.05
P 2 | 597 | 10 | 05 | 100
20W 30 34
Kugel-| 6 | 338 | 2 0.5 |270(220)
umlauf- 4 50.7 3 0.75 200 +0.02
Spindel| 2 | 1015 6 1.5 | 100
. 4 | 251 | 025 | 0.125 | 200
10W SG!e'é'l 2 | 53 | 05 | 025 | 100 | 30 |%0.05| 28
Pindel 414005 | 1.0 | 05 | 50
. 6 19.9 | 0.25 | 0.125 | 220
SG!ﬁlcti:e |4 | 298] 05 | 025 | 200 +0.05
P 2 | 597 | 10 | 05 | 100
= 20W 30 34
£ Kugel- |6 33.8 2 0.5 |270(220)
% umlauf-| 4 [ 507 | 3 [ 075 [ 200 +0.02
g Spindel| 2 1015 6 1.5 | 100
= i 4 | 251 | 025 | 0.125 | 200
tow | Blet 503 | 05 | 025 | 100 | 30 |0.05| 28
Spindel
1 [1005| 1.0 | 05 | 50
Gl 6 19.9 | 0.25 | 0.125 | 220
s,\‘/le;‘t’gr s piﬁ'é'el 4 298 | 05 | 025 | 200 +0.05
oW 2 59.7 | 10 [ 05 [ 100 | .o 34
Kugel- | 6 | 338 | 2 0.5 |270(220)
umlauf-| 4 [ 507 | 3 | 075 | 200 +0.02
Spindel| 2 [1015| 6 1.5 | 100
Gt 4 | 251 | 025 | 0.125 | 200
10W | 2 [ 503 | 05 | 025 | 100 | 30 |+0.05| 28
Spindel
1 |[1005| 10 | 05 | 50
. 6 19.9 | 025 | 0.125 | 220
SG!e'é- (4 [ 208 05 | 025] 200 +0.05
sow PIndel ™5 17597 | 1.0 | 05 | 100 30 34
Kugel- |6 33.8 2 0.5 |270(220)
um_lauf- 4 50.7 3 0.75 200 +0.02
Spindel| 2 | 1015| & 1.5 | 100
. 4 [ 251 ] o025 [o125] 200 [ o
10W SG:ﬁ'éél 2 | 503 | 05 | 025 | 100 | . |0.05| 60
P 1 [1005| 10 | 05 | 50
ot 6 19.9 | 0.25 | 0.125 | 300
elt-
Spindel| 4| 298 | 05 | 025 | 200 | - %005
sow 2 | 597 | 1.0 | 05 [ 100 | 72
Kugel-| 6 | 338 | 2 05 | 300 | _o
um_lauf- 4 50.7 3 0.75 200 +0.02
Spindel| 2 1015 & 15 | 100

*< > Max. Geschwindigkeit bei vertikaler Anwendung



42 Modelle verschiedenster GroBen und Antriebe

Mini-Tischschlitten-Ausflihrung

X Modell X Motor iebs- | Steigung | Wirksame | Max. Zuladung (K Max. Ge- Wiederhol-| \ b i
ieescising Baureihe Typ En#;ger Motor-Serie| Motor-Typ gr;tsr;ggf (m?“)g Lér}ﬂ‘s)kraﬂ Horizontal Vgeiliiil Sm(ﬂm%])ken (I;‘iﬂumb) (mm) ' (mm)
] 4 [ 251 | 025 [0.125 | 200
10W SG!e'é‘l 2 50.3 | 05 | 0.25 | 100 30 |+0.05| 32
Schlanker P 005 | 1.0 | 05 | 50
schmaler > ) 6 19.9 | 025 | 0.125 | 220
Tisch- _ Sc;:ﬁg:al 4 | 208 | 05 | 025 | 200 +0.05
schlitten- 3 20W 2 59.7 | 1.0 05 | 100 30 36
typ : Kugel- | 6 33.8 2 0.5 [270(220)
- umlauf-| 4 | 507 | 3 | 075 | 200 +0.02
S Spindel 2" 1015 | 6 1.5 | 100
g . 4 | 251 | 0.25 [ 0.125 | 200
g Tow SG!ﬁ'C‘j'el 2 | 503 | 05 | 025 | 100 | 30 |0.05| 50
¥ Scl"!Ianker P 1 1005 | 1.0 0.5 50
= breiter . . 6 | 199 [ 025 | 0125 [ 220
5 Tisch- s Gleit- ™4 298 | 05 | 025 | 200 +0.05
3 schlitten- R 1 Servo- Spindel 597 1 10 | 05 | 100
= typ Motor | 20W Kugel-| 6 | 338 | 2 05 |z0Ge0)| °° 58
[ gel
E umlaut-| 4 | 507 | 3 [ 075 | 200 +0.02
2 Spindel| 2 [ 1015 & 1.5 | 100
2 ] 4 | 251 | 025 | 0.125 | 200
= 10W s%:ﬁZél 2 | 503 | 05 | 025 | 100 | 30 [%0.05| 61
Schlanker = 1 100.5 | 1.0 0.5 50
flacher < . 6 | 19.9 | 025 | 0.125 | 220
Tisch- 5 SG!ﬁ'é‘e 4 208 [ 05 | 025 | 200 £0.05
schlitten- = soW P 2 | 597 | 1.0 [ 05 | 100 | 71
typ Kugel- | 6 33.8 2 0.5 |270(220)
umiauf-| 4 | 507 | 3 | 075 | 200 +0.02
Spindel |5 1015 | & 15 | 100
6 - ~0.8 | ~0.4 [300(200)
200] 4 - | ~1.5 | ~0.7 [200(133) 36
Kompakter Schritt- 2 - ~2 | ~1 |100{67)
- Tisch- . Motor Kugel- 6 - ~1 | ~0.5 | 300
_;_g schiitten- - 28[] é”‘-'agf] 4 - ~2 | ~1 200 40
5 typ pindel[ 2 5 ~3 | ~15 | 100
= Sevo. 6 28 1 05 | 300
@ Motor | 10W 4 43 2 1 200 40
= 2 | 8 | 8 | 15 | 100 20-100
g 6 -~ [ ~0.8 | ~0.4 [300(200) | G |
= 200 4 - ~15 | ~0.7 |200(133) 72
g Kompakter Schritt- 2 [ ~2 | ~1 | 100067
5 Tisch- : Motor Kugel- | 6 - ~1 | ~0.5 | 300
@ schlitten- ; 28] [umlauf-|" 4 2 ~2 | ~1 | 200 81
i typ mit - Spindel ™5 - | ~3 | ~15] 100
Seitmotor 6 28 1 0.5 | 300
?Ae(;‘t’gr' 10W 4 43 2 1 200 81
2 85 3 15 | 100
Mini-Linearmotor-Ausfiihrung
Modell ) Motor iebs- igung | Wirksame | Max. Zuladung (k Max. Ge- Wiederhol-| \ b o
T RCERERITY Baureihe Typ En"l('())'ger Motor-Serie| Motor-Typ Asr;tsrg?ns Sfﬁn?nl‘l)g Lar}ﬂ]s)kraﬂ Horizontal Vgefﬁﬁil sc?ﬂm%‘])keﬂ (l;'lﬂumb) (mm) (mm)
Schlanker e 2W . 2 0.5 - 420 | 40 20
E Linearmotor-
'ﬂ"’;,. Schlitten- 5W - 4 1 - 460 | 48 24
(7]
% typ ‘ 10w - 8 | 2 - | 600 | 64 28
(=]
Qo
2% - 30~180 40
‘E% oW 25 | 08 - | 1200
<.-_"’? - 30~120 40
2L Langhub- =
2%  Linearmotor- 5 | Linear ) se~eie 48
[ Schlitten- g 5W - 5 1.6 - 1400 +0.1
5 g |Motor - 36~144 48
E Typ =
5 . 48~288 58
= 10w 10 | 32 - | 1600
- 48~192 58
g_g €5  Schlanker 2w . 25 | 05 | 01 | 300 | 25 016
SEGE  Linearmotor- 3
§<%N  Schub- / 5W - 5 1 02 | 340 | 30 220
ESSS stangen-
X255 typ 10W . 10 2 04 | 450 | 40 025

*< >: Max. Geschwindigkeit bei vertikaler Anwendung



Arbeiten mit denselben Steuerungssignalen wie bei Pneumatikzylindern
Das PSEP-/ASEP-Ansteuerungsprinzip

Die PSEP-/ASEP-Steuerung funktioniert mit denselben Signalen wie bei einer
Pneumatik-Magnetventil-Schaltung.

Es gibt zwei Arten von Magnetventilen: Einzel- und Doppelwegeventile.

Die PSEP/ASEP kann beide Signaltypen nachbilden.

B Magnetventil-Schalter eines Pneumatikzylinders || @ PSEP/ASEP
<Einzelwegeventil-Typ> <Ersatz des Einzelwegeventil-Zylinders>
(Pneumatikzylinder) Ausfahren (RObOCVlII‘IdEI’) Ausfahren
|
[ Einfahren Einfahren
Magnetschalter 1 *Gewunschte Positionen
\ kbnnen fur Aus- und Ein-
m\\ [l | M fahrtende gesetzt werden.
(Magnetventil) (PSEP/ASEP)
Signalan | Stangen- Signal an Stangen-
Magnetschalter 1| Bewegung Steuerungseingang 0]  Bewegung
EIN Ausfahren EIN Ausfahren
AUS Einfahren AUS Einfahren
<Doppelwegeventil-Typ> <Ersatz des Doppelwegeventil-Zylinders>
Ausfahren (RoboCylinder) ar—._____ Ausfahren
(Pneumatikzylinder) —_—
| Einfahren Einfahren
Magnetschalter 1 Magnetschalter 2
wo ANV B
(Magnetventil) (PSEP/ASEP)
Signalan [ Signalan | Stangen- Signal an Signal an Stangen-
Magnetschatter 1 f Magnetschalter 2 | Bewegung Steuerungseingang 1] Steuerungseingang 0f  Bewegung
EIN AUS Ausfahren EIN AUS Ausfahren
AUS EIN Einfahren AUS EIN Einfahren
*Die Achse kann durch Parameterumschattung zwischen 3 Punkien bewegt werden.
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