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RoboCylinder 3-Finger-Greifer, Hebeltyp

RoboCylinder 3-Finger-Greifer, Schlittentyp

RCP2-GR3LS/GR3LM
RCP2-GR3SS/GR3SM

Eigenschaften Einsatzbeispiele

IRCP2
RCP2

Achse

GR3LS
GR3LS: Hebeltyp (S-Größe)
GR3LM: Hebeltyp (M-Größe)
GR3SS: Schlittentyp (S-Größe)
GR3SM: Schlittentyp (M-Größe)

I: Inkremental

M
N: Ohne Kabel
P:1m
S:3m
M:5m
X : Andere Länge
R : Roboter-Kabel

PM
PM: Schrittmotor

P1
P1:RCP2-C

RCP2-CG

SB
SB: Achsenhalterung
FB: Montagefuß

19
GR3LS:19°
GR3LM:19°
GR3SS:10mm
GR3SM:14mm

30
30: Übersetzung
       1/30

Optionen (Halterungen)

Drei Finger erleichtern die Zentrierung des Werkstücks
Das Werkstück kann leicht zentriert werden, da 3 Finger das Werkstück gleichzeitig fassen.

Hohe Greifkraft mit kompaktem Gehäuse
Die einzigartige Greifmethode mit einem Schneckengetriebe erzeugt eine hohe Greifkraft.

Zwei Typen für unterschiedliche Anwendungen

Behält die Greifkraft auch nach dem Abschalten des Stroms

Sicheres Halten von runden und zylindrischen
Werkstücken! Neue elektrische
3-Finger- Greifer ermöglichen
ebenfalls eine einfache
Justierung der Greifkraft!

Hebeltyp

Zur Halterung der Greifer wird eine Klammer verwendet. Sie können je nach Bedarf zwischen Achsen- und Fußhalterung wählen.

Für GR3LS/GR3SS
Modell: RCP2-SB-GR3S

Für GR3LM/GR3SM
Modell: RCP2-SB-GR3M

Für GR3LS/GR3SS
Modell: RCP2-FB-GR3S

Für GR3LM/GR3SM
Modell: RCP2-FB-GR3M

Achsenhaltertung Fußhalterung

Schlittentyp

Sie haben die Wahl zwischen dem "Hebeltyp", der einen großen offen/geschlossen Bereich bei schnellem
Verschluss bietet, und dem „Schlittentyp“, der eine hohe Greifkraft bei großer Festigkeit erreicht.

SCARA-Roboter
mit 3-Finger-
Greifer zum
Transport
zylindrischer
Teile.

Der selbsthaltende Mechanismus behält die aktuelle Position selbst nach dem Abschalten
des Stroms, so dass das Werkstück nicht herausfällt, wenn der Strom ausfallen sollte.

Typenschlüssel

Baureihe OptionKabellängeSteuerungHubGetriebeMotorEnkoder-TypTyp

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

Steuerung

* Das Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel.

Bezeichnung Modell

Spezifikationstabelle

Modell / Spezifikation

Optionen / Ersatzteile

Bezeichnung Spezifikation 35.0

ø5
68.1

17
8.

5
17

0.
5

5.0

Steuerung

RCP2
Baureihe

RCP2

Achstyp

Eingabe des (Antriebtyps) - (Enkodertyps)
- (Motortyps)

GR3LS I PM
Steuerung

C
Typ

O
Versorgung

0:24VDC

P
Signalübertragungsart

:NPN
P :PNP
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RCP2-GR3SS RCP2-GR3SM

F
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F

L

Hebeltyp (GR3LS/GR3LM) Schlittentyp (GR3SS/GR3SM)

Aüßere Abmessungen

C: Interner
Antriebskraft-
Abschalt-Relaistyp
Externer
Antriebskraft-
Abschalt-Relaistyp

CG:

Korrelationsdiagramme von Greifkraft und Stromgrenzwert

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

Die tatsächliche Greifkraft wird mit dieser Formel berechnet:
Effektive Greifkraft (S- Typ) = P x 24 / (L + 14)
Effektive Greifkraft (M- Typ) = P x 28.5 / (L + 18.5)
P = Greifkraft im Diagramm
L = Abstand von der Fingerfläche zum Greifpunkt

* Der Abstand (L) von der Fingerfläche
zum Greifpunkt darf die folgenden
Abmessungen nicht übersteigen:
GR3SS max. 50 mm
GR3SM max. 80 mm
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ft 
P
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N
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G
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ft 
P

 (
N

)

Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

Steuerungsserie/Typ
Geräteanschluss
Spannungsversorgung
Stromaufnahme
Anzahl ansteuerbarer Achsen
Steuerungsmethode
Positionierungsbefehl
Anzahl der Positionen
Sicherungsspeicher

PEA

LED- Anzeige
I/F Stromversorgung
Kommunikation
Widerstandsspannung
Betriebstemperatur
Betriebsfeuchte
Betriebsumgebung
Gewicht
Zubehör

Handprogrammiergerät

Handprogrammiergerät (mit Totmann-Schalter)

Einfaches Handprogrammiergerät

Programmiergerät

PCSoftware

Motorkabel

Enkoderkabel

Enkoderroboterkabel

RCA-T

RCA-TD

RCA-E

RCA-P

RCB-101-MW

CB-RCP2-MA

CB-RCP2-PA

CB-RCP2-PA -RB

RCP2-C/CG
RCP2-Serie
24 VDC ± 10%
2 A max.
1 Achse
Feldschwächungs-Vektorsteuerung (patentiert)
Angabe der Positionsnummer
Standard 16 Punkte, maximal 64 Punkte
Speicherung der Positionsnummer und Parameter in nicht flüchtigem
Speicher; serieller E2PROM wieder beschreibbar bis 100.000 Mal
RCP2-C (CG): 10 zugeordnete Eingänge (10 Punkte)/ 11 zuge-
ordnete Ausgänge (10 Punkte); auswählbar aus 5 Mustern
RDY (BEREIT: grün), RUN (LAUF: grün), ALM (ALARM: rot)
externe Stromversorgung : 24 V +/- 10 %, 0,3 A; isoliert
RS485; 1 Kanal (extern angeschlossen)
500 VDC, 10 MΩ
0 ~ 40°C
85 % RH max. (nicht kondensierend)
frei von korrosiven Gasen
300g
PEA Flachkabel (2 m)

RCP2-GR3_eng.indd   1 18.11.2005   12:46:03

(leer)*

* Dieses Feld kann
  freigelassen werden,
  außer wenn Sie PNP-
  Beschaltung wünschen

IAI America Inc. IAI Industrieroboter GmbH
Europa-Zentrale 
Ober der Röth 4, D-65824 Schwalbach, Deutschland

IAI CORPORATION
Stammsitz und Asien-Zentrale
645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan 
Tel.: +81-543-64-5105   Fax: +81-543-64-5182

Amerika-Zentrale (USA)
2 6 9 0 W  2 3 7 th Str., Torrance, CA 90505, USA

www.robocylinder.de
Tel.: +49-6196-8895-0   Fax: +49-6196-8895-24 Tel.: +1-310-891-6015   Fax: +1-310-891-0815
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Detailansicht von A (2:1)
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1
0
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5
0

5°

Abmessungen

Achtung

Steuerung
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Passender
Enkoder-Typ Betriebsart

Spannung-
versorgung

Seite

RCP2-C-GR3LS/GR3LM
RCP2-CG-GR3LS/GR3LM

1 Achse Inkremental Positionier-
betrieb

24VDC Rückseite

GR3LS (Hebeltyp, Größe S)

GR3LM (Hebeltyp, Größe M)

RCP2-GR3LS/GR3LM 3-Finger-Greifer, Hebeltyp
Achsbreite: 62 mm/80 mm, Schrittmotor

Modellbezeichnung

RCP2-GR3LS - I - PM - 30 - 19 - P1 - M - SB
OptionKabelSteuerungHubÜbersetzungMotorEnkoder-TypTypBaureihe

Typ Greifer, 62mm/80mm breit Hub 19° 18N/51NMaximale Greifkraft

Technische DAten der Modelle

Modell

RCP2-GR3LS-I-PM-30-19-P1- -

RCP2-GR3LM-I-PM-30-19-P1- -

Enkoder-TypGröße

Inkremental
S-Größe

M-Größe

Motor

Schrittmotor

Hub
(°)

Über-
setzung

30 19 -14°~5°

Max. Öffn.-/Schließ-
Geschwindigk. (je Seite)

(Anm. 1) (° /sec)

Öffnungs-/Schließ-
Hub (je Seite)

(° )

Max. Greifkraft
(Anm. 2)

(N)

200
18

51

* und in den oben gezeigten Modellen zeigen die Kabellänge und die anwendbare Steuerung.

Name

Achsenhalterung

Montagefuß

Seite 40

Seite 40

SB

FB

RCP2-KatalogCode

Optionen Gemeinsame Technische Daten

Antriebssystem

Wiederholgenauigkeit (Anm. 3)

Spiel

Gehäuse

Kabellänge (Anm. 4)

Gewicht
Betriebstemperatur/Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe

±0.01°
max. 1° je Seite (der Druck ist über Federkraft konstant in Richtung Öffnung)

Material: Aluminium hell exoxiert

N: kein Kabel, P: 1 m, S: 3m, M: 5 m, X: spezifizierte Länge, R: Roboterkabel

GR3LS:0.6kg/GR3LM:1.1kg

0 bis 40° C, 85 % RH max. (nicht kondensierend)

1 RCP2-GR3LS/GR3LM

(Beispiel)

(Anm. 1) Die Geschwindigkeit, wenn ein Finger des Greifers arbeitet. Die relative
               Arbeitsgeschwindigkeit ist doppelt so hoch wie dieser Wert.
(Anm. 2) Die Summe der Greifkräfte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der
               Überhangabstand 0 ist. Die tatsächlich zulässige Greifkraft hängt von den Arbeits-
               bedingungen ab und schwankt. Siehe weitere Einzelheiten auf der Rückseite.
(Anm. 3) Positionier-Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung aus negativer Richtung.
(Anm. 4) Die maximale Kabellänge beträgt 20 m. Geben Sie die gewünschte Kabellänge
               in m an (z.B. X08 = 8 m).









 

* Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
  entlang eines Weges, der um 1° außerhalb
  des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
  Vorsicht geboten, um Berührungen mit
  umgebenden Teilen zu vermeiden.

*  Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
   entlang eines Weges, der um 1° außerhalb
   des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
   Vorsicht geboten, um Berührungen mit
   umgebenden Teilen zu vermeiden.

Technische Daten der Steuerung

RCP2-GR3SS/GR3SM 2

S
T5

Leerdorn (Madenschraube M4 x5)
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Detailansicht von A (2:1)

2 0.5

1
0

+0
.0

5
0

Name

SB

FB

Code

Optionen
Gemeinsame Technische Daten

Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe

±0.01mm

0.3 mm oder weniger pro Seite (der Greifer bleibt über eine Feder geöffnet)

Kreuzrollenführung

<GRSS> Ma:3.8Nm / Mb:3.8Nm / Mc:3.0Nm
<GRSM> Ma:6.3Nm / Mb:6.3Nm / Mc:5.7Nm

GR3SS:0.6kg / GR3SM:1.2kg

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

(wie Seite gegenüber)

(wie Rückseite)

(wie Rückseite)

(wie Rückseite)

Montagefläche

Montage-
fläche

Montage-
fläche

Achtung
RCP2-C-GR3SS/GR3SM
RCP2-CG-GR3SS/GR3SM

Inkremental 24VDC

Technische Daten der Steuerung

RCP2-GR3SS/GR3SM 3-Finger-Greifer, Schlittentyp
Achsbreite: 62 mm/80 mm, Schrittmotor

Modellbezeichnung

RCP2-GR3SS - I - PM - 30 - 10 - P1 - M - SB

Typ Greifer, 62mm/80mm breit Hub 5mm/7mm 22N/102N

(Beispiel)

Maximale Greifkraft 

Technische Daten der Modelle

Modell

RCP2-GR3SS-I-PM-30-10-P1- -

RCP2-GR3SM-I-PM-30-14-P1- -

Enkoder-TypGröße

Inkremental
S-Größe

M-Größe

Motor

Schrittmotor

Hub
(mm)

Über-
setzung

30 10
14

5
7

40
50

22

102

* und in den oben gezeigten Modellen zeigen die Kabellänge und die anwendbare Steuerung









 

Linearführung

Zulässiges Lastmoment

Abmessungen

GR3SS (Schlittentyp, Größe S)
*  Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
   entlang eines Weges, der um 0.5 mm außerhalb
   des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
   Vorsicht geboten, um Berührungen mit
   umgebenden Teilen zu vermeiden.

GR3SM (Schlittentyp, Größe M)
* Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
   entlang eines Weges, der um 0.5 mm außerhalb
   des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
   Vorsicht geboten, um Berührungen mit
   umgebenden Teilen zu vermeiden.

4-ø4.5

ø9 Durchgangsbohrung 1.5 tief
M8 (6 tief eff.)

ø9 Durchgangsbohrung 1.5 tief

ø9 Durchgangsbohrung 1.5 tief

M8 (6 tief eff.)

3-M3 5 tief
3-M3 5 tief

OptionEnkoder-TypTyp

RCP2-GR3_eng.indd   2 18.11.2005   12:46:06

KabelSteuerungHubÜbersetzungMotorBaureihe

Max. Öffn.-/Schließ-
Geschwindigk. (je Seite)

(Anm. 1) (mm/sec)

Öffnungs-/Schließ-
Hub (je Seite)

(mm)

Max. Greifkraft
(Anm. 2)

(N)

Achsenhalterung

Montagefuß

Seite 40

Seite 40

RCP2-Katalog
Antriebssystem

Wiederholgenauigkeit (Anm. 3)

Spiel

Gehäuse

Kabellänge (Anm. 4)

Gewicht
Betriebstemperatur/Feuchtigkeit

Material: Aluminium hell exoxiert

N: kein Kabel, P: 1 m, S: 3m, M: 5 m, X: spezifizierte Länge, R: Robotkabel

0 bis 40° C, 85 % RH max. (nicht kondensierend)

Steuerung
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Passender
Enkoder-Typ Betriebsart

Spannung-
versorgung

Seite

1 Achse Positionier-
betrieb

Rückseite

Technische Daten der Steuerung(Anm. 1) Die Geschwindigkeit, wenn ein Finger des Greifers arbeitet. Die relative
               Arbeitsgeschwindigkeit ist doppelt so hoch wie dieser Wert.
(Anm. 2) Die Summe der Greifkräfte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der
               Überhangabstand 0 ist. Die tatsächlich zulässige Greifkraft hängt von den Arbeits-
               bedingungen ab und schwankt. Siehe weitere Einzelheiten auf der Rückseite.
(Anm. 3) Positionier-Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung aus negativer Richtung.
(Anm. 4) Die maximale Kabellänge beträgt 20 m. Geben Sie die gewünschte Kabellänge
               in m an (z.B. X08 = 8 m).

(wie Seite gegenüber)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

Montagefläche

(wie Seite gegenüber)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

Leerdorn (Madenschraube M4 x5)

Leerdorn (Madenschraube M5 x6)
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Detailansicht von A (2:1)

2 0.5

1
0

+0
.0

5
0

5°

Abmessungen

Achtung

Steuerung
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Passender
Enkoder-Typ Betriebsart

Spannung-
versorgung

Seite

RCP2-C-GR3LS/GR3LM
RCP2-CG-GR3LS/GR3LM

1 Achse Inkremental Positionier-
betrieb

24VDC Rückseite

GR3LS (Hebeltyp, Größe S)

GR3LM (Hebeltyp, Größe M)

RCP2-GR3LS/GR3LM 3-Finger-Greifer, Hebeltyp
Achsbreite: 62 mm/80 mm, Schrittmotor

Modellbezeichnung

RCP2-GR3LS - I - PM - 30 - 19 - P1 - M - SB
OptionKabelSteuerungHubÜbersetzungMotorEnkoder-TypTypBaureihe

Typ Greifer, 62mm/80mm breit Hub 19° 18N/51NMaximale Greifkraft

Technische DAten der Modelle

Modell

RCP2-GR3LS-I-PM-30-19-P1- -

RCP2-GR3LM-I-PM-30-19-P1- -

Enkoder-TypGröße

Inkremental
S-Größe

M-Größe

Motor

Schrittmotor

Hub
(°)

Über-
setzung

30 19 -14°~5°

Max. Öffn.-/Schließ-
Geschwindigk. (je Seite)

(Anm. 1) (° /sec)

Öffnungs-/Schließ-
Hub (je Seite)

(° )

Max. Greifkraft
(Anm. 2)

(N)

200
18

51

* und in den oben gezeigten Modellen zeigen die Kabellänge und die anwendbare Steuerung.

Name

Achsenhalterung

Montagefuß

Seite 40

Seite 40

SB

FB

RCP2-KatalogCode

Optionen Gemeinsame Technische Daten

Antriebssystem

Wiederholgenauigkeit (Anm. 3)

Spiel

Gehäuse

Kabellänge (Anm. 4)

Gewicht
Betriebstemperatur/Feuchtigkeit

Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe

±0.01°
max. 1° je Seite (der Druck ist über Federkraft konstant in Richtung Öffnung)

Material: Aluminium hell exoxiert

N: kein Kabel, P: 1 m, S: 3m, M: 5 m, X: spezifizierte Länge, R: Roboterkabel

GR3LS:0.6kg/GR3LM:1.1kg

0 bis 40° C, 85 % RH max. (nicht kondensierend)

1 RCP2-GR3LS/GR3LM

(Beispiel)

(Anm. 1) Die Geschwindigkeit, wenn ein Finger des Greifers arbeitet. Die relative
               Arbeitsgeschwindigkeit ist doppelt so hoch wie dieser Wert.
(Anm. 2) Die Summe der Greifkräfte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der
               Überhangabstand 0 ist. Die tatsächlich zulässige Greifkraft hängt von den Arbeits-
               bedingungen ab und schwankt. Siehe weitere Einzelheiten auf der Rückseite.
(Anm. 3) Positionier-Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung aus negativer Richtung.
(Anm. 4) Die maximale Kabellänge beträgt 20 m. Geben Sie die gewünschte Kabellänge
               in m an (z.B. X08 = 8 m).









 

* Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
  entlang eines Weges, der um 1° außerhalb
  des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
  Vorsicht geboten, um Berührungen mit
  umgebenden Teilen zu vermeiden.

*  Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
   entlang eines Weges, der um 1° außerhalb
   des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
   Vorsicht geboten, um Berührungen mit
   umgebenden Teilen zu vermeiden.

Technische Daten der Steuerung

RCP2-GR3SS/GR3SM 2
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Detailansicht von B (1.5:1)
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Detailansicht von A (2:1)
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1
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Name

SB

FB

Code

Optionen
Gemeinsame Technische Daten

Schneckengetriebe + Schneckenradgetriebe

±0.01mm

0.3 mm oder weniger pro Seite (der Greifer bleibt über eine Feder geöffnet)

Kreuzrollenführung

<GRSS> Ma:3.8Nm / Mb:3.8Nm / Mc:3.0Nm
<GRSM> Ma:6.3Nm / Mb:6.3Nm / Mc:5.7Nm

GR3SS:0.6kg / GR3SM:1.2kg

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

(wie Seite gegenüber)

(wie Rückseite)

(wie Rückseite)

(wie Rückseite)

Montagefläche

Montage-
fläche

Montage-
fläche

Achtung
RCP2-C-GR3SS/GR3SM
RCP2-CG-GR3SS/GR3SM

Inkremental 24VDC

Technische Daten der Steuerung

RCP2-GR3SS/GR3SM 3-Finger-Greifer, Schlittentyp
Achsbreite: 62 mm/80 mm, Schrittmotor

Modellbezeichnung

RCP2-GR3SS - I - PM - 30 - 10 - P1 - M - SB

Typ Greifer, 62mm/80mm breit Hub 5mm/7mm 22N/102N

(Beispiel)

Maximale Greifkraft 

Technische Daten der Modelle

Modell

RCP2-GR3SS-I-PM-30-10-P1- -

RCP2-GR3SM-I-PM-30-14-P1- -

Enkoder-TypGröße

Inkremental
S-Größe

M-Größe

Motor

Schrittmotor

Hub
(mm)

Über-
setzung

30 10
14

5
7

40
50

22

102

* und in den oben gezeigten Modellen zeigen die Kabellänge und die anwendbare Steuerung









 

Linearführung

Zulässiges Lastmoment

Abmessungen

GR3SS (Schlittentyp, Größe S)
*  Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
   entlang eines Weges, der um 0.5 mm außerhalb
   des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
   Vorsicht geboten, um Berührungen mit
   umgebenden Teilen zu vermeiden.

GR3SM (Schlittentyp, Größe M)
* Beim Rücklauf verfährt der Aktuator
   entlang eines Weges, der um 0.5 mm außerhalb
   des kürzesten Weges liegt; deshalb ist
   Vorsicht geboten, um Berührungen mit
   umgebenden Teilen zu vermeiden.

4-ø4.5

ø9 Durchgangsbohrung 1.5 tief
M8 (6 tief eff.)

ø9 Durchgangsbohrung 1.5 tief

ø9 Durchgangsbohrung 1.5 tief

M8 (6 tief eff.)

3-M3 5 tief
3-M3 5 tief

OptionEnkoder-TypTyp

RCP2-GR3_eng.indd   2 18.11.2005   12:46:06

KabelSteuerungHubÜbersetzungMotorBaureihe

Max. Öffn.-/Schließ-
Geschwindigk. (je Seite)

(Anm. 1) (mm/sec)

Öffnungs-/Schließ-
Hub (je Seite)

(mm)

Max. Greifkraft
(Anm. 2)

(N)

Achsenhalterung

Montagefuß

Seite 40

Seite 40

RCP2-Katalog
Antriebssystem

Wiederholgenauigkeit (Anm. 3)

Spiel

Gehäuse

Kabellänge (Anm. 4)

Gewicht
Betriebstemperatur/Feuchtigkeit

Material: Aluminium hell exoxiert

N: kein Kabel, P: 1 m, S: 3m, M: 5 m, X: spezifizierte Länge, R: Robotkabel

0 bis 40° C, 85 % RH max. (nicht kondensierend)

Steuerung
Max. Anzahl

ansteuerbarer
Achsen

Passender
Enkoder-Typ Betriebsart

Spannung-
versorgung

Seite

1 Achse Positionier-
betrieb

Rückseite

Technische Daten der Steuerung(Anm. 1) Die Geschwindigkeit, wenn ein Finger des Greifers arbeitet. Die relative
               Arbeitsgeschwindigkeit ist doppelt so hoch wie dieser Wert.
(Anm. 2) Die Summe der Greifkräfte aller Finger, wenn der Greifpunktabstand 10 und der
               Überhangabstand 0 ist. Die tatsächlich zulässige Greifkraft hängt von den Arbeits-
               bedingungen ab und schwankt. Siehe weitere Einzelheiten auf der Rückseite.
(Anm. 3) Positionier-Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung aus negativer Richtung.
(Anm. 4) Die maximale Kabellänge beträgt 20 m. Geben Sie die gewünschte Kabellänge
               in m an (z.B. X08 = 8 m).

(wie Seite gegenüber)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

Montagefläche

(wie Seite gegenüber)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

(wie Rückeite)

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

Montagefläche

Leerdorn (Madenschraube M4 x5)

Leerdorn (Madenschraube M5 x6)
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RoboCylinder 3-Finger-Greifer, Hebeltyp

RoboCylinder 3-Finger-Greifer, Schlittentyp

RCP2-GR3LS/GR3LM
RCP2-GR3SS/GR3SM

Eigenschaften Einsatzbeispiele

IRCP2
RCP2

Achse

GR3LS
GR3LS: Hebeltyp (S-Größe)
GR3LM: Hebeltyp (M-Größe)
GR3SS: Schlittentyp (S-Größe)
GR3SM: Schlittentyp (M-Größe)

I: Inkremental

M
N: Ohne Kabel
P:1m
S:3m
M:5m
X : Andere Länge
R : Roboter-Kabel

PM
PM: Schrittmotor

P1
P1:RCP2-C

RCP2-CG

SB
SB: Achsenhalterung
FB: Montagefuß

19
GR3LS:19°
GR3LM:19°
GR3SS:10mm
GR3SM:14mm

30
30: Übersetzung
       1/30

Optionen (Halterungen)

Drei Finger erleichtern die Zentrierung des Werkstücks
Das Werkstück kann leicht zentriert werden, da 3 Finger das Werkstück gleichzeitig fassen.

Hohe Greifkraft mit kompaktem Gehäuse
Die einzigartige Greifmethode mit einem Schneckengetriebe erzeugt eine hohe Greifkraft.

Zwei Typen für unterschiedliche Anwendungen

Behält die Greifkraft auch nach dem Abschalten des Stroms

Sicheres Halten von runden und zylindrischen
Werkstücken! Neue elektrische
3-Finger- Greifer ermöglichen
ebenfalls eine einfache
Justierung der Greifkraft!

Hebeltyp

Zur Halterung der Greifer wird eine Klammer verwendet. Sie können je nach Bedarf zwischen Achsen- und Fußhalterung wählen.

Für GR3LS/GR3SS
Modell: RCP2-SB-GR3S

Für GR3LM/GR3SM
Modell: RCP2-SB-GR3M

Für GR3LS/GR3SS
Modell: RCP2-FB-GR3S

Für GR3LM/GR3SM
Modell: RCP2-FB-GR3M

Achsenhaltertung Fußhalterung

Schlittentyp

Sie haben die Wahl zwischen dem "Hebeltyp", der einen großen offen/geschlossen Bereich bei schnellem
Verschluss bietet, und dem „Schlittentyp“, der eine hohe Greifkraft bei großer Festigkeit erreicht.

SCARA-Roboter
mit 3-Finger-
Greifer zum
Transport
zylindrischer
Teile.

Der selbsthaltende Mechanismus behält die aktuelle Position selbst nach dem Abschalten
des Stroms, so dass das Werkstück nicht herausfällt, wenn der Strom ausfallen sollte.

Typenschlüssel

Baureihe OptionKabellängeSteuerungHubGetriebeMotorEnkoder-TypTyp

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

Steuerung

* Das Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel.

Bezeichnung Modell

Spezifikationstabelle

Modell / Spezifikation

Optionen / Ersatzteile

Bezeichnung Spezifikation 35.0

ø5
68.1

17
8.

5
17

0.
5

5.0

Steuerung

RCP2
Baureihe

RCP2

Achstyp

Eingabe des (Antriebtyps) - (Enkodertyps)
- (Motortyps)

GR3LS I PM
Steuerung

C
Typ

O
Versorgung

0:24VDC

P
Signalübertragungsart

:NPN
P :PNP
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RCP2-GR3LS RCP2-GR3LM
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RCP2-GR3SS RCP2-GR3SM

F

L

F

L

Hebeltyp (GR3LS/GR3LM) Schlittentyp (GR3SS/GR3SM)

Aüßere Abmessungen

C: Interner
Antriebskraft-
Abschalt-Relaistyp
Externer
Antriebskraft-
Abschalt-Relaistyp

CG:

Korrelationsdiagramme von Greifkraft und Stromgrenzwert

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

Die tatsächliche Greifkraft wird mit dieser Formel berechnet:
Effektive Greifkraft (S- Typ) = P x 24 / (L + 14)
Effektive Greifkraft (M- Typ) = P x 28.5 / (L + 18.5)
P = Greifkraft im Diagramm
L = Abstand von der Fingerfläche zum Greifpunkt

* Der Abstand (L) von der Fingerfläche
zum Greifpunkt darf die folgenden
Abmessungen nicht übersteigen:
GR3SS max. 50 mm
GR3SM max. 80 mm
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Steuerungsserie/Typ
Geräteanschluss
Spannungsversorgung
Stromaufnahme
Anzahl ansteuerbarer Achsen
Steuerungsmethode
Positionierungsbefehl
Anzahl der Positionen
Sicherungsspeicher

PEA

LED- Anzeige
I/F Stromversorgung
Kommunikation
Widerstandsspannung
Betriebstemperatur
Betriebsfeuchte
Betriebsumgebung
Gewicht
Zubehör

Handprogrammiergerät

Handprogrammiergerät (mit Totmann-Schalter)

Einfaches Handprogrammiergerät

Programmiergerät

PCSoftware

Motorkabel

Enkoderkabel

Enkoderroboterkabel

RCA-T

RCA-TD

RCA-E

RCA-P

RCB-101-MW

CB-RCP2-MA

CB-RCP2-PA

CB-RCP2-PA -RB

RCP2-C/CG
RCP2-Serie
24 VDC ± 10%
2 A max.
1 Achse
Feldschwächungs-Vektorsteuerung (patentiert)
Angabe der Positionsnummer
Standard 16 Punkte, maximal 64 Punkte
Speicherung der Positionsnummer und Parameter in nicht flüchtigem
Speicher; serieller E2PROM wieder beschreibbar bis 100.000 Mal
RCP2-C (CG): 10 zugeordnete Eingänge (10 Punkte)/ 11 zuge-
ordnete Ausgänge (10 Punkte); auswählbar aus 5 Mustern
RDY (BEREIT: grün), RUN (LAUF: grün), ALM (ALARM: rot)
externe Stromversorgung : 24 V +/- 10 %, 0,3 A; isoliert
RS485; 1 Kanal (extern angeschlossen)
500 VDC, 10 MΩ
0 ~ 40°C
85 % RH max. (nicht kondensierend)
frei von korrosiven Gasen
300g
PEA Flachkabel (2 m)
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(leer)*

* Dieses Feld kann
  freigelassen werden,
  außer wenn Sie PNP-
  Beschaltung wünschen

Ihr Partner für IAI-Produkte seit mehr als 10 Jahren:

Schlüter Automation und Sensorik GmbH
Friedrichstr. 21
D-79677 Schönau
Tel: +49 (0) 7673 - 91828 - 0 Fax: -50
www.linearachsensysteme.de




