IA] =

e IrmoVIE;{tti;)l;oCylinder 3-Finger-Greifer, Hebeltyp R c Pz 'G R3LS/ G R3LM
RoboCylinder 3-Finger-Greifer, Schlittentyp R c Pz 'GR338/ G R3SM

Sicheres Halten von runden und zylindrischen
Werkstucken! Neue elektrische .~ ™
: ) " . -
3-Finger- Greifer ermoglichen -0

ebenfalls eine einfache ‘n
Justierung der Greifkraft!

S

NN

41

Rar Schlittentyp
Eigenschaften Einsatzbeispiele
W Drei Finger erleichtern die Zentrierung des Werkstiicks iigRF‘i\r']Rgr?Oter
Das Werkstuck kann leicht zentriert werden, da 3 Finger das Werkstlck gleichzeitig fassen. Greifer sz
B Hohe Greifkraft mit kompaktem Gehause Transport
Die einzigartige Greifmethode mit einem Schneckengetriebe erzeugt eine hohe Greifkraft. _zl_yI!|r1dr|scher
eile.

B Zwei Typen fur unterschiedliche Anwendungen

Sie haben die Wahl zwischen dem "Hebeltyp", der einen groBen offen/geschlossen Bereich bei schnellem
Verschluss bietet, und dem ,Schlittentyp®, der eine hohe Greifkraft bei groBer Festigkeit erreicht.

B Behalt die Greifkraft auch nach dem Abschalten des Stroms

Der selbsthaltende Mechanismus behalt die aktuelle Position selbst nach dem Abschalten
des Stroms, so dass das Werkstiick nicht herausfallt, wenn der Strom ausfallen sollte.

Typenschlussel

RCP2-GR3LS - | - PM-30-19-P1 - M - SB
O aEETEES CTTED G I G eSS G e

RCP2 GR3LS: Hebeltyp (S-GroBe) I: Inkremental ~ PM: Schrittmotor ~ 30: Ubersetzung  GR3LS:19° P1:RCP2-C N: Ohne Kabel ~ SB: Achsenhalterung
GR3LM: Hebeltyp (M-GroBe) 1130 GR3LM:19° RCP2-CG  P:1m FB: Montageful3
GR3SS: Schiittentyp (S-GroBe) GR3SS:10mm S:3m
GR3SM: Schlittentyp (M-GroBe) GR3SM:14mm M:5m

X[I: Andere Lange
RO Roboter-Kabel

Optionen (Halterungen)

Zur Halterung der Greifer wird eine Klammer verwendet. Sie kbnnen je nach Bedarf zwischen Achsen- und FuBhalterung wahlen.

(32) (32)
30 +0.05
‘ Achsenhaltertung ‘ 15 2005 {15) ‘ FuBhalterung ‘ e = 3045
= 9] &
M Fur GR3LS/GR3SS 2 M Fur GR3LS/GR3SS J z )
Modell: RCP2-SB-GR3S B Modell: RCP2-FB-GR3S ¢ ° .

255
910-005
o =
T
18
229
%2
0

(32)
M Fur GR3LM/GR3SM 15008 |75 M Fur GR3LM/GR3SM 52
Modell: RCP2-SB-GR3M BiCw Modell: RCP2-FB-GR3M ﬂ (N 088

073
910-8.05
|| o10n8
014

273
210 305
‘l\)
= 010H8 25 tief
18
029
/\
0




[Typ) Greifer, 62mm/80mm breit | 18N/51N

W Modellbezeichnung Baureiheyg TYP g Enkoder-Typ Motor  gUbersetzung@ Hub Steuerung KabelgOption
(Beispiel) RCP2-GR3LS- | - 19 -
Technische DAten der Modelle
i Uber- | Hub Offnungs-/SchlieB- | Max. Offn.-/Schlie- | Max. Greifkraft
Modell GroBe | Enkoder-Typ Motor ; ©) Hub (je Seite) Geschwindigk. (je Seite) (Anm. 2)
SR ) (Anm. 1) (° /sec) (N)
RCP2-GR3LS-I-PM-30-19-P1-[T-[2) S-GroBe . 18
CP2-GRSLS @ . Inkremental | Schrittmotor 30 19 -14°~5° 200
RCP2-GR3LM-I-PM-30-19-P1-[1 -2 M-GroBe 51

* [Wund [2)in den oben gezeigten Modellen zeigen die Kabellange und die anwendbare Steuerung.

Gemeinsame Technische Daten

Name Code RCP2-Katalog Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
Achsenhalterung SB Seite 40 Wiederholgenauigkeit (Anm. 3) | £0.01°
Montagefu3 FB Seite 40 Spiel max. 1° je Seite (der Druck ist ber Federkraft konstant in Richtung Offnung)
Gehause Material: Aluminium hell exoxiert
Kabellange (Anm. 4) N: kein Kabel, P: 1 m, S: 3m, M: 5 m, X: spezifizierte Lange, R: Roboterkabel
Gewicht GR3LS:0.6kg/GR3LM:1.1kg
Betriebstemperatur/Feuchtigkeit| 0 bis 40° C, 85 % RH max. (nicht kondensierend)

Abmessungen 03 1905

[

GRB3LS (Hebeltyp, GroBe S)
|
* Beim Rucklauf verfahrt der Aktuator H&/—A\_\J H (AN H_HM, ~
entlang eines Weges, der um 1° auBerhalb w 8
des kirzesten Weges liegt; deshalb ist
Vorsicht geboten, um Berlihrungen mit — I
umgebenden Teilen zu vermeiden. 4» ’ .
Detailansicht von A (2:1)
28 84
M8 (4 tief eff.) 1o, 2% 3 tiat 3-M4 (6 tief eff.)
AN 29 43 tie Leerdom (Madenschraube M4 18]
4-04.5 HOME K ) (wie Ruckeite)
L1615 4-M5 8 tief Montagefiache
(wie Ruckeite)
[
= 4
ek t 2
)|
B Q
B W@ $ﬁ\ Monlagefl‘échg
(wie Seite )
S_é, (wie Ruckeite)
17.5, 112
(129.5)
GR3LM (Hebeltyp, GroBe M) R %i%
* Beim Riicklauf verfahrt der Aktuator 3
entlang eines Weges, der um 1° auBBerhalb 4| E L
des kiirzesten Weges liegt; deshalb ist Y } } A\ N 2
Vorsicht geboten, um BerUihrungen mit N = H NZ S|
umgebenden Teilen zu vermeiden. SR
9, .
_AIof - :
= Detailansicht von A (2:1)
M8 (4 tief eff.) . 36 12 =
64 == 2-03*3% 3 tief 3-M5 (7 tief eff.)
HOME 405 (235) (wie Rickeite)
5 4-M6 12 tief ‘ ‘
(wie H‘uckeite‘) )
& \ Z* !
XN\~ i
NE
=
WA Montageflache
£ (wie Seite gegenuber)
\&-
%

Technische Daten der Steuerung (Anm. 1) Die Geschwindigkeit, wenn ein Finger des Greifers arbeitet. Die relative
Arbeitsgeschwindigkeit ist doppelt so hoch wie dieser Wert.
Max. Anzahl - .
Steuerung ansteuerbarer EzizZZ’:f’Te’ Betriebsart f;’rig’r‘”:f Seite (Anm. 2) Die Summe der Greifkrafte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der
Achsen P 9ung & Uberhangabstand 0 ist. Die tatsachlich zulassige Greifkraft hangt von den Arbeits-
RCP2-C-GR3LS/GR3LM Positionier- N . bedingungen ab und schwankt. Siehe weitere Einzelheiten auf der Ruckseite.
1 Achse Inkremental ° 24VDC Ruckseite
RCP2-CG-GRALS/GRALM betrieb ACRtUNG| \ 1\ 5) positionier-Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung aus negativer Richtung.
(Anm. 4) Die maximale Kabellange betragt 20 m. Geben Sie die gewtinschte Kabellange
inman (z.B. X08 = 8 m).

RCP2-GR3LS/GR3LM



W Modellbezeichnung
(Beispiel) RCP2-GR3SS- I

Baureihegg 1YP Enkoder-Typ Motor

30
Technische Daten der Modelle

Ubersetzung

Hub Steuerung

.10. -

KabelgOption

M - SB

i Uber- | Hub Offungs-/SchlieB- | Max. Offn.-/Schlie- | Max. Greifkraft
Modell GroBe | Enkoder-Typ Motor T (mm) Hub (je Seite) | Geschwindigk. (je Seite) (Anm. 2)
9 (mm) (Anm. 1) (mm/sec) (N)
y _1-PM-30-10-P1-{0) {2) S-GroBe 22
RCP2-GR3SS-I-PM-30-10-P1 ° Inkremental | Schrittmotor| 30 10 5 40
RCP2-GR3SM-I-PM-30-14-P1-{0) 2 M-GroBe 14 7 50 102

* [Dund [2lin den oben gezeigten Modellen zeigen die Kabellange und die anwendbare Steuerung

I Gemeinsame Technische Daten

: :
Antriebssystem Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe
pang (22 A Wiederholgenauigkeit (Anm. 3) | £0.01mm

Achsenhalterung SB Seite 40 Spiel 0.3 mm oder weniger pro Seite (der Greifer bleibt Uber eine Feder gebffnet)

Montagefu3 B Seite 40 Linearfuhrung Kreuzrollenfuhrung
Zulassiges Lastmoment <GRSS> Ma:3.8Nm /Mb:3.8Nm /Mc:3.0Nm

<GRSM> Ma:6.3Nm /Mb:6.3Nm /Mc:5.7Nm

Gehause Material: Aluminium hell exoxiert
Kabellange (Anm. 4) N: kein Kabel, P: 1 m, S: 3m, M: 5 m, X: spezifizierte Lange, R: Robotkabel
Gewicht GR3SS:0.6kg / GR3SM:1.2kg
Betriebstemperatur/Feuchtigkeit| 0 bis 40° C, 85 % RH max. (nicht kondensierend)

GR3SS (Schlittentyp, GroBe S)

Beim Rucklauf verfahrt der Aktuator

entlang eines Weges, der um 0.5 mm auBerhalb
des kurzesten Weges liegt; deshalb ist

Vorsicht geboten, um BerUihrungen mit

umgebenden Teilen zu vermeiden. B

3-M3 5 tief /

3-M3 5 tief tods

)

40

B
g

62 -
09 Durchgangsbohrung 1.5 tief [52 09 ;\ne st Wg‘nei = 45
M8 (6 tief eff.) 2 Msteleft) | 5
48 = | o | o
| -] ‘ )
©
= 7 T | ' :*:,,
7 B e
NANN | ot 5
o ° ¥| HOME ol | 5 . %-
X / r__ -
ol wl 2 2 ]
o 4 <] B Montageflache
I (wie Seite Uber)

Detailansicht von B (1.5:1)

104

(wie Ruckseite)

110

GR3SM (Schlittentyp, GroBe M)

* Beim Rucklauf verfahrt der Aktuator
entlang eines Weges, der um 0.5 mm auBerhalb

des kirzesten Weges liegt; deshalb ist
Vorsicht geboten, um Beruhrungen mit
umgebenden Teilen zu vermeiden.

3-M4 5 tief

9 Durchgangsbohrung 1.5 tief

M8 (6 tief eff.) E 47 78
=z 1 2-03 ‘8% 3tief
= i, (wie Rucksefte)
o %*Mﬁg;ahge' Q.j 4-M6.12|iei}£l
3 — /e Riikseite
g HOME 1U{f - =i
g ia
HES o3
IN
A i
2-3°3% 3 tief
Montageflache (wie Ruckseite)
(wie Seite uber) = 1 1125
Technische Daten der Steuerung (Anm. 1) Die Geschwindigkeit, wenn ein Finger des Greifers arbeitet. Die relative
Arbeitsgeschwindigkeit ist doppelt so hoch wie dieser Wert.
Max. Anzahl - §
Steuerung ansteuerbarer EFr:iZZZ?-dTer Betriebsart f;ig’r‘“:r? Seite (Anm. 2) Die Summe der Greifkrafte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der
Achsen yP gung A Uberhangabstand 0 ist. Die tatsachlich zulassige Greifkraft hangt von den Arbeits-
RCP2-C-GR3SS/GR3SM Positionier-| " . bedingungen ab und schwankt. Siehe weitere Einzelheiten auf der Ruckseite.
1 Achse Inkremental ) 24VDC Riickseite
RCP2-CG-GR3SS/GR3SM betrieb iy (Anm. 3) Positionier-Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung aus negativer Richtung.
nm. 4) Die maximale Kabellange betragt 20 m. Geben Sie die gewiinschte Kabellange
Anm. 4) Di imale Kabellz betragt 20 m. Geben Sie di unschte Kabellz
inman (z.B. X08 = 8 m).

RCP2-GR3SS/GR3SM



RCP2-GR3-Serie, Flyer-Nr. 0206-D, Version CJ0083-1A

Modell / Spezifikation

RCPZ— C
L X Vorseraung X sgratbertsoingsan)

GR3LS -1 - PM

0 P

RCP2 C: Interner Eingabe des (Antriebtyps) - (Enkodertyps) 0:24VDC (leer)*:NPN
Antriebskraft- - (Motortyps) P PNP
Abschalt-Relaistyp * Dieses Feld kann
CG: Externer freigelassen werden,
Antriebskraft- auBer wenn Sie PNP-
Abschalt-Relaistyp Beschaltung wiinschen
Spezifikationstabelle AuBere Abmessungen
Bezeichnung Spezifikation Steuerung 350 68.1
Steuerungsserie/Typ RCP2-C/CG » -
Gerateanschluss RCP2-Serie
Spannungsversorgung 24VDC = 10%
Stromaufnahme 2 A max.
Anzahl ansteuerbarer Achsen | 1 Achse
Steuerungsmethode Feldschwachungs-Vektorsteuerung (patentiert) g § |]
Positionierungsbefehl Angabe der Positionsnummer

Anzahl der Positionen

Standard 16 Punkte, maximal 64 Punkte

Sicherungsspeicher Speicherung der Positionsnummer und Parameter in nicht fluchtigem
Speicher; serieller E2PROM wieder beschreibbar bis 100.000 Mal

PEA RCP2-C (CG): 10 zugeordnete Eingange (10 Punkte)/ 11 zuge-
ordnete Ausgange (10 Punkte); auswahlbar aus 5 Mustern

LED- Anzeige RDY (BEREIT: grin), RUN (LAUF: grin), ALM (ALARM: rot)

I/F Stromversorgung

externe Stromversorgung : 24 V +/- 10 %, 0,3 A; isoliert

Kommunikation

RS485; 1 Kanal (extern angeschlossen)

Optionen / Ersatzteile

Wld(.erstandsspannung 500 VDC, 10 MQ EEETT Vioaal

Betriebstemperatur 0~ 40°C

Betriebsfeuchte 85 % RH max. (nicht kondensierend) Handprogrammiergerat RCAT

Betriebsumgebung frei von korrosiven Gasen Handprogrammiergerat (mit Totmann-Schalter)] RCA-TD

Gewicht 300g Einfaches Handprogrammiergeréat RCA-E

Zubehor PEA Flachkabel (2 m) Programmiergerat RCA-P
PC Software RCB-101-MW
Motorkabel CB-RCP2-MA 01
Enkoderkabel CB-RCP2-PA (I
Enkoderroboterkabel CB-RCP2-PA (11 -RB

Korrelationsdiagramme von Greifkraft und Stromgrenzwert
M Hebeltyp (GR3LS/GR3LM)

* Die untenstehenden Diagramme zeigen die Greifkraft,
gemessen am 10 mm Punkt. Die tatsachliche Greifkraft
nimmt reziprok zum Abstand vom offenen/geschlossenen
Drehpunkt ab.

Die tatsachliche Greifkraft wird mit dieser Formel berechnet:

* Das Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel.

W Schlittentyp (GR3SS/GR3SM)
[ T TITTITATII

L
Fep{

* Der Abstand (L) von der Fingerflache

Effektive Greikraft (S- Typ) = P x 24/ (L + 14) zum Greifpunkt darf die folgenden
- Effektive Greifkraft (M- Typ) = P x 28.5/ (L + 18.5) - . é%";gsgungensg'cm Ubersteigen:
P = Greifkraft im Diagramm / \ GR3SM max. 80mm
L = Abstand von der Fingerflache zum Greifpunkt Lk% max. 59 mm
RCP2-GR3LS RCP2-GR3LM RCP2-GR3SS RCP2-GR3SM
25 60 25 120
50 P 100 -
) . = 20 o L~
= 4 = —
o 15 ] e - -] E 15 / E 8 - <
g1 5 20| A © 10 - 5 10
/ (O] / Ch
5% 30 4 50 6 70 0% 30 40 s 60 70 %% 30 40 50 6 70 N 30 40 s 6 70
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)
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