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Obtencao de abertura/fechamento em alta velocide

Garras Verticais — As Mais Novas Adicdes a Linha M da

Tipo de controle deslizante

L NOVO 2 L NOVO 2 | NOVO 2 >
RCD-GRSNA RCP2-GRSS RCP4-GRSML RCP4-GRSLL RCP4-GRSWL
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1 Tipo deslizante e tipo alavanca
As garras verticais esté@o disponiveis em dois tipos, incluindo: Gréfico das forcas de preensdo dos diferentes tipos de deslizadores
o tipo de controle deslizante que vem com um guia para alcangar
excelente rigidez e o tipo de alavanca cujas alavancas
Abre-se em 180 graus para facilitar o manuseio da pega. RCD-GRSNA
papel.
RCP2-GRSS
RCP4-GRSML
RCP4-GRSLL
RCP4-GRSWL
1 m | - e
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ROBO

e Alta Forca de Aperto = = esn

Série Gripper Torizada

Tipo de alavanca

RCP2-GRLS RCP4-GRLM RCP4-GRLL RCP4-GRLW

129,5

Suporte ao posicionamento multiponto, Mecanismo de travamento automatico para evitar o

- Forca de preenséo ajustavel 4| Parte do problema persiste mesmo apds o desligamento.
Até 512 pontos de posicionamento sdo suportados via servo. O mecanismo de travamento automatico impede que a pega de trabalho se mova.
controle e a forca com que se agarra & obra de cair quando a energia é desligada ou um
A pega é ajustavel. Isso possibilita o ajuste. O bot&o de parada de emergéncia é acionado. O controle deslizante e as alavancas
A largura de abertura/fechamento dos dedos e a facilidade de preenséo das Pode ser aberto facilmente usando uma chave Allen.
pecas de trabalho deformaveis. * O atuador ndo pode continuar empurrando a peca.

papel.

Guia 3 de alta rigidez e precisao
e a parte de condugéo 5 Tipo Deslizante Ultracompacto

O modelo deslizante possui uma estrutura linear altamente rigida. 4@ RCD-GRSNA

Guia para demonstrar alta rigidez ao momento. Obrigado. . —

devido ao seu mecanismo de eliminacdo de reacdes adversas, o guia é L. @ —

sujeito a menor deslocamento no posicionamento. O \ ® Generating high gripping force with
A parte motriz adota uma estrutura engrenada (sem-fim + .. um corpo compacto (forca de preensdo: 10 N)
engrenagens helicoidais) para alcancar alta rigidez e excelente ® One of the smallest actuator in the

resposta. o ) ~
indUstria com uma area de segdo

transversal de 22 x 15 mm 2
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Linha de produtos Grip

per

RCD

(Motor BLDC)

2 dedos

Vertical

Tipo

Vertical
Tipo

Tipo de controle deslizante

Tipo de controle deslizante

>
RCD-GRSNA .
— RCP2-GRSS .

Horizonta

Tipo

Tipo de alavanca

1

Tipo de controle deslizante

-
—

Tipo de controle deslizante

Tipo de alavanca

L Novo 4
RCP4-GRSML ‘

RCP4-GRSLL

RCP4-GRSWL

RCP2-GRLS

RCP4-GRLM

RCP4-GRLL

RCP4-GRLW
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RCP2-GRHM
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RCP2-GR3SM
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Gripper Specification

Tipo Tipo Mini Slider Tipo i Tipo de controle deslizante médio Tipo deslizante grande Tipo deslizante extra grande
(D RCD-GRSNA RCP2-GRSS RCP4-GRSML RCP4-GRSLL RCP4-GRSWL
Vista externa - il !
% :
Motor de pulso

Motor motor CC sem escovas

y20xt30 y28xt34,5 y35xt37 Y42xt47,5
EEERED AR Codificador 6ptico Codificador magnético (incremental)
SmmOEnETd Bsaldelavancofigeamelianiiiado Engrenagens sem-fim + dupla hélice + cremalheira helicoidal
Guia Guia linear
Curso de abertura/fechamento (mm) 4 8 14 22 30
Forca de aperto (N) 10 14 87 140 220
Velocidade de abertura/fechamento (mm/seg) 67 y78 V94 y125 157
Repetibilidade de posicionamento (mm) +0,05 +0,01
Faixa de ajuste da forca de preensdo 40 a 70% 20 a 70%
Cabo do atuador (*1) Cabo padréo Cabo do robd

Cabo padréo
P Cabo do robd
Cabo de extensdo (2) (Modelo: CB-CAN-MPAyYY) (Modelo: Cabo padrdo (Modelo: CB-CAN-MPAYy)
Celimi rob?"(.ll\llodelo. CB-APSEP-MPA-J¥) Cabo para rob6 (Modelo: CB-CAN-MPAyYy-RB)
CB-CAN-MPA-yyRB)
Dimensdes exteras do atuador 29x15x84
Moldura (C x L x A) 42x24x71 62x34x87,5 88x42x110 107x50%x124,5
Massa do atuador (kg) 0,085 0,2 0,5 1.0 1.6
Veja a pagina
(*1) Este € o cabo de aproximadamente 0,2 m de comprimento que sai da garra.
(*2) Este cabo é usado para conectar o controlador ao conector na extremidade do cabo do atuador.
Tipo de alavanca

2 Tipo de alavanca pequena Tipo de alavanca média Tipo de alavanca grande Tipo de alavanca extra grande
Rloel RCP2-GRLS RCP4-GRLM RCP4-GRLL RCP4-GRLW

Vista externa

Motor de pulso

Motor

§20xt30 §28x134,5 §35xt37 y42xt47,5

EEEEEEDGREEEED Codificador magnético (incremental)

SO Engrenagens helicoidais duplas e sem-fim

Guia —

Faixa de operagao (graus) 180

Forga de aperto (N) 6.4 35 60 90
Velocidade de aberturalfechamento (graus/segundo) y600 y600 y600 y643
Repetibilidade de posicionamento (graus) +0,05

Faixa de ajuste da forga de preensdo 20 a 70%

Cabo do atuador (*1) Cabo padréo Cabo do robd

Cabo do robd
Cabo de extensao (*2) (Modelo:
CB-APSEP-MPA-yY)

Cabo padréo (Modelo: CB-CAN-MPAyYY)
Cabo para rob6 (Modelo: CB-CAN-MPAyYY-RB)

Dimensdes externas do atuador

Moldura (C x L x A) 42%x24%73 54x34x92 70x42x113 80x50x129,5
Massa do atuador (kg) 0,2 0,5 1 1.4
verapigna P.17 P.19 P.21 P.23

(*1) Este € o cabo de aproximadamente 0,2 m de comprimento que sai da garra.
(*2) Este cabo é usado para conectar o controlador ao conector na extremidade do cabo do atuador.
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Configuragéo do sistema

» Configuracéo do Sistema DSEP

Software para PC

Vers@o com conexdo RS232
Modelo RCM-101-MW-ENG

(¢ esse Certification
em breve.

vers&o com conexdo USB
Modelo RCM-101-USB-ENG

Pingente de ensino
Modelo TB-01 (*)

PLC
24 vVCC
Fonte de energia]
24Vy
ovy
FGy
Cabo PIO
Modelo CB-APSEP-PI0020
Padrdo: 2 m

Forn com controlador de especificagéo PIO.

Controlador (Consulte a pagina 30.)
Modelo DSEP

RCD-GRSNA

Cabo do codificador do motor Modelo CB-CAN-MPAyYy
Cabo do Encoder do Motor do Robd Modelo CB-CAN-MPAyYy-RB

Fornecido com atuador

» Configuracéo do sistema PCON-CA

opcoes ]
Software para PC

Vers&o com conex&o RS232
Modelo RCM-101-MW-ENG
versdo com conexdo USB

(esse certification
em breve.

Pingente de ensino

Modelo RCM-101-USB-ENG

Modelo TB-01 (*)

5m

Padrdo 0,5 m

Unidade de bateria absoluta simples
Modelo SEP-ABU (montagem em trilho DIN)
Modelo SEP-ABUS (Tipo parafuso fixo)

Fornecido com tipo absoluto simples

Simples
Bateria Absoluta
Modelo AB-7

» Configuracéo do Sistema MSEP
opcoes |

Software para PC

Vers&o com conexéo RS232
Modelo RCM-101-MW-ENG
versdo com conexdo USB
Modelo RCM-101-USB-ENG

PLC
(esse certification ‘ |

PLC
Rede de Campo
DeviceNet, CC-Link, Profibus-DP, Profinet-IO, (*) Mechatrolink ainda
CompoNet, Mechatrolink (*), EtherCAT, EtherNet/IP sem conformidade CE.
| -
Cabo PIO
Modelo CB-PAC-P10020 2avee
Padrdo: 2 m Fonte de energial
Vi
ovy
FGy

Controlador (Ver P 29.)
Modelo PCON-CA RCP4-GRSyL/

GRLy

Cabo do codificador do motor Modelo CB-CAN-MPAYy
Cabo do Encoder do Motor do Robé Modelo CB-CAN-MPAyyy-RB

Fornecido com atuador

RCP2-GRSS/

Cabo do Encoder do Motor do Robd Modelo CB-APSEP-MPAyYY

Fornecido com atuador

Rede de Campo
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, PROFINE
CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP

T-0

[opcoes ]
Pingente de ensino
Modelo TB-01 (*)

em breve.

+ Os controladores MSEP s&o suportados
byPCSoftware Ver.9.01.00.00 ou posterior.

[ )

Vocé pode selecionar
tanto a

especificagdo PIO
quanto a especificagio

O cabo ¢ fornecido com
software para PC.

O cabo ¢ fornecido com uma
caixa de bateria simples e completa.

[Opcoes |
Bateria Absoluta Simples
Modelo MSEP-ABB

0,5m

* Se o tipo absoluto simples
for especificado como parte
do nimero do modelo, o
controlador vira com

o

Bateria sobressalente
Modelo AB-7

Caixa de bateria absoluta.

de rede de campo do seu oz Fornecido com controlador de especvﬁcac&o PIO|

1

Cabo plano PIO
Modelo CB-MSEP-PI0020

*
Para conectar-se a uma rede de campo, vocé deve configurar o controlador.
Para se comunicar com a rede, utilize a ferramenta de configuracdo

Padrdo: 2 m de parametros do gateway que acompanha o software para PC.

Por favor, adquira o software para PC, caso ainda nio o tenha instalado.

*The customer must provide the cables needed to connect to the field network.

Controlador (Ver P29.) 24VCC
Modelo MSEP Fonte de energial
24V y
Cabo do codificador do motor |0:\(/3);/ .\-\'
Modelo CB-CAN-MPA}

Cabo do codificador do motor do robo
Modelo CB-CAN-MPAy§/y-RB

Fornecido com atuador

Cabo do Encoder do Motor do Robd Modelo CB-APSEP-MPAYYY

Fornecido com atuador

RCP4-GRSJL/
GRLY

RCP2-GRSS/
GRLS

(Nota) Para a configuracdo DCON-CA, consulte o catdlogo ACON-CA/DCON-CA (CJ0211-1A).
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NUmero do modelo

<Série RCD>

2

Parafuso de avango

|

4 mm

[ ]

(2 mm por lado)

— b3 — [ ]

Controladores compativeis Comprimento do cabo

DSEP-C
DCON-CA

Nenhum

im

3m

5m

Personalizado

Cabo do robd

I .

Relagdo de desaceleragdo ~ AVC Controladores compativeis  comprimento do cabo Opgao

RCD —[ ] — . 3
Série Tipo Codificador Motor
B s
Incremental |
<Série RCP2>
RCP2 —[ ] — . —— 20 — 30
Série Tipo Codificador Motor
’_I [ hI
| | Incremental

—

| ]

—

Slider Tamanho 20
P
Tipo eauene Motor de pulso
Alavanca
Pequeno
Tipo 8 mm

(4 mm de cada lado)

180 graus
(90 graus por lado)

ySérie RCP4y

RCP4 —[J] — . —

Série Tipo Codificador

Incremental

Slider
Tipo

Extra grande

Alavanca
Grande

Tipo

Extra grande.

28 § motor de tamanho
motor de tamanho 35

motor de tamanho 42

PCON-PL/PO/SE

PSEL-CS

RPCON

PCON-CA

PMEC/PSEP-C

MSEP-C

I - -

Relagéo de desaceleragido ~ AVC Controladores compativeis — Comprimento do cabo Opcéo

Especificagao da extremidade ndo motorizada

Suporte de flange

Suporte do eixo

Nenhum

im

3m

5m

Personalizado

= N Em

PCON-CA
MSEP-C

14 mm

(7 mm de cada lado)

22 mm

(11 mm por lado)

30 mm
(15 mm por lado)

180 graus
(90 graus por lado)

Cabo do atuador de 1 m

Especificacéo da extremidade ndo motorizada

Nenhum

1m

3m

5m

Personalizado

Cabo do robd
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RCD-GRSNA RoboCylinder Pinca d

e 2 Dedos Ti

Motor BLDC de 22 mm de largura

o Mini Deslizante Vertical

y Descrigéo do modelo RCD GRSNA |

Série — Tipo

Codificador ~ —

I Incremental

325W
Motor BLDC

3 - 2

Motor — Liderar

2:2mm

— AVC

4:4mm
(2 mm de espessura)

— Comprimento do cabo dos contfeladores compativeis

L]

D3: DSEP N: Nenhum
DCON-CA FEim
S:3m
M:5m

Xyy : Personalizado
Ryy : Cabo do robd

Notas sobre

Selecéo

A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor.

(1) A velocidade méaxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operacdo em um lado.

(2) A forca maxima de preenséo é a soma das forcas de preensdo de ambos os dedos, em um

ponto de preenséo onde nao ha deslocamento ou distancia de projecdo. O peso da peca que
pode ser efetivamente movimentado depende do coeficiente de atrito entre os dedos da garra e a
peca, bem como da forma da pega. Como guia geral, o peso da peca néo deve exceder 1/10 a 1/20

da forca de preenséo.
(Veja a pagina 25 para mais detalhes.)

(3) A aceleragdo maxima durante o movimento é 1 G.

y Forga de aperto versus limite de corrente elétrica

A forga de preensédo (empurrdo) pode ser ajustada.
livremente dentro da faixa dos limites da corrente elétrica
de 40% a 70%.

| L& ----0-

* Operar com a distancia L1 inferior a 20 mm.

* A forga de preens&o no gréfico abaixo pressupde que L1 e L2 na figura acima
sejam zero. (Consulte a pag. 26 para obter um guia aproximado.)
(forca de preensdo em cada distancia de L1.) Observe também que a
forca de preenséo é a soma das forgas de preensao de ambos os dedos.

12

10

8 /

[
IS

/

N

20 30 40 50 60 70
Limite de corrente elétrica (%)

* O gréfico da forca de preensdo acima mostra a
numero de referéncias.

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade
é fixa em 5 mm/s.

Especificagdes do atuado

y Chumbo e Carga Util y Curso e velocidade méaxima de abertura/fechamento
i Desaceleragéo Méxima aderéncia AVC
Ndmero do modelo Razdo Forga (N) () Curso (mm) Velocidade méxima (mm/s)
o 10 4
RCD-GRSNA-I-3-2-4-D3-y 3.7 4 76
(5 por lado) (2 por lado)
Legenda: y Comprimento do cabo
0e do atuado

Tipo Simbolo de cabo
P(1m)
Tipo padréo S (3m)
M (5m)
X06 (6 m) y X10 (10 m)
c especial | X11 (11 M)y X15 (15 m)

X16 (16 m) § X20 (20 m)

Cabo do robd

RO1 (1m) ~ R03 (3m)

RO4 (4 m) y RO5 (5 m)

RO6 (6 m) y R10 (10 m)

R11 (11 m) y R15 (15 m)

R16 (16 m) y R20 (20 m)

Descricdo do item

Sistema de acionamento: Fuso de esferas + came ranhurado, ibili de

1to: +0,05 mm.

Folga por dedo de 0.4 mm ou mgnos

Perda de

de 0,25 mm ou nenos por lado

Guia jinear

Momento admissivel estatico Ma: 0,04 Nem; Mb: 0,04 Nem; Mc: 0,07 Nem

Peso 0,085 kg
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Dimensbées

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

*1 Alcance méaximo de operag&o do dedo para retorno a posi¢ao inicial, etc. Tenha cuidado para que o dedo nao entre em contato com
outro dedo do cliente ou com qualquer trabalho presente nas proximidades.

*2 O dedo se move para as dimensdes mostradas em [ ] durante o retorno & posicéo inicial, portanto, preste atengéo ao contato.

*3 O cabo do atuador n&o é um cabo de robd, portanto, deve ser fixado durante o uso.

84 8

32 51 (220)

2-M3, profundidade 6
(Igual no lado oposto, furo passante de g2.4)

(15)
© & —
¥ =
_ 1@~ N _ = ] S -
” A i
N ¥ ':.—a & 2 =
© H +0,02 g =
\ 0 profundidade 2 = Cabo do atuador
" (0 mesmo do lado oposto) Raio de curvatura admissivel: R30 *3
5 +0,02
15 92 profindidade 2
(0 mesmo do lado oposto)
Lado aberto (posicao inicial): 5
Lado fechado: 1
Controladores compativeis
Os atuadores da série RCD podem operar com 0s abaixo. i o de acordo com sua necessidade.
Noi Vista externa mero do modelo Descrigdo Pontos de posicao méx. Tenso de entrada Capacidade da fonte de alimentagao
Solengide Controlador simples capaz de operar
-C-31-2- ad

Tipo de vélvula DSEP-C-31y-2-0 auuadores com os mesmos (Padrdo

sinais usados para operar . .

valvulas solenoid 3 specification)

tanto 0 método de solenoide tnico pontos Classificagao: 0,7A y P30
A prova de poeira & R

v quanto 0 método de .
Solendide DSEP-CW-31§-2-0 solenoide duplo. Max.: 1.5A
Tipo de vélvula
Tipo de posigdes DCON-CA-31-§-2-0 pronto para controle PIO 512 pontos 24vee
.. Classificagdo: 0,7A
Tipo de trem de pulsos DCON-CA-3I-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta Méx.: 1,5A ¥ P30
Tipo de rede DCON-CA-31-y-0-0 Rede de campo pronta 768 pontos
*y indica o tipo de E/S (NP/PN). * *y indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificagéo PNP).

y indica o simbolo de especificagéo da rede de campo.

Nota: Observe que o simples
O tipo absoluto ndo estéa disponivel.
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RCP2-GRSS RoboCylinder Garra de 2 Dedos Tipo Deslizante Vertical Pequeno

Motor de pulso com largura de 42 mm

¥ Descrigdo do modelo RCP2 'G RSS - @

Série Codificador

Tipo
I: Incremental
* 0 Simples
0 codificador absoluto
também ¢ considerado
do tipo "I".

20P

Motor

20P : 20y tamanho
Motor de pulso

— Desaceleragio — AVC . o e —  opeao
30:1/30 gmm P1:PCON-PL/PO/SE N: Nenhum NM: Especificacéo da
Desaceleragao (4mm por PSEL P:1m extremidade néo motorizada
razéo lado) RPCON S:3m
P3:PCON-CA M: 5m FB: Suporte de flange
PMEC/PSEP X §y : Personalizado EEBEADERED
MSEP

de

(1) A velocidade maxima de abertura/f indicaa
A velocidade operacional relativa € o dobro desse valor.

Notas sobre

Selecdo

preens&o.
(Veja a pagina 25 para mais detalhes.)

(3) A acelerag&o nominal durante o movimento ¢ de 0,3 G.

em um lado.

(2) A forca méaxima de preenséo é a soma das forgas de preensdo de ambos os dedos, em um ponto de
preens&o onde ndo ha deslocamento ou distancia de projecao. O peso da pega que pode ser
efetivamente movimentado depende do coeficiente de atrito entre os dedos da garra e a pe¢a, bem
como da forma da peca. Como guia geral, o peso da peca néo deve exceder 1/10 a 1/20 da forca de

y Forga de preenséo vs. Limite de corrente elétrica A forga de preenséo

(empurréo) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites de corrente
elétrica de 20% a 70%.

L1

* Operar com a distancia L1 inferior a 40 mm.

* A forga de preensao no grafico abaixo pressupde que L1 e L2 em
Os valores acima sdo zero. (Consulte a pagina 26 para obter um guia geral sobre
forca de preenséo em cada distancia de L1.) Observe também que a preenséo
A forca é a soma das forgas de preensédo de ambos os dedos.

16
14
12
10

o N A O ©®

20 30 40 50

Limite de corrente elétrica (proporg&o percentual)

70

* O gréfico de forga de preenséo acima mostra o nimero de
referéncias. Por favor, considere uma margem de erro de até + 15%.

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade € fixa em
5 mm/s.

Especificacdes do atuador

y Chumbo e Carga Util

y Curso e velocidade maxima de abertura/fechamento

N1 6o D Desacelefagéo Forga maxima de AVC — AVC 8
Razéo aperto (N) (mm) de desaceleragao (mm)
14 8 78
- -1-20P-30-8- 30 30
RCP2-GRSS-I-20P-30-8 (7 por lado) (4 por lado) (por lado)
Lenda: Compatible controllers (Unidade: mm/s)
Especificagdes do at
Tipo Simbolo de cabo gzem Descrigéo
) P(1m) de deitens sem-fim + helicoidal + helicoidal
Tipo padrdo S (3m) de +0,01 mm
(Cabo de robd) = .
M (5m) Reagéo 0,2 mm ou menos por lado (pressionado por uma mola)
X06 (6 m) y X10 (10 m) negativa Movimento perdido 0,05 mm ou menos por lado
Ci i especial | X11 (11 m) y X15 (15 m) Guia Guia linear
X16 (16 m) y X20 (20 m) Peso do momento de carga estatica | Ma: 0,5Nsm Mb: 0,5Nsm Mc: 1,5N-m

* O cabo padréo é o cabo integrado do motor e do encoder do rob6.

Lista de opgdes

Nome Cédigo da opgao Veja a pagina
&0 da ndo NM P10
Suporte de flange Facabonk
Suporte do eixo SB

admissivel

0.2kg

Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo

0 to 40°C, 85% RH or less (non-condensing)
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Dimensdes

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

* O lado aberto do controle deslizante é a posigao inicial.
*1 O cabo do codificador do motor esta conectado aqui.

*2 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador.
*3 Nao aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixagdo. As pegas internas podem ser danificadas.
*4 O cabo do atuador ndo é um cabo de robd, portanto, prenda-o firmemente enquanto o atuador estiver em uso.

* A configuragéo padrdo é com a casa voltada
para o lado aberto. Se desejar que a casa
esteja voltada para o lado fechado, especifique

a opgéo correspondente (modelo: NM).

24

a2

2-M3, profundidade 4

Raio de curvatura admissivel do cabo do atuador: R100 *4

+0,03

2-30

profundidade 3 (igual no lado oposto)

%9

“FE“

17

8,5 | ‘

17

EEs

= %I;&,

- |

8-M3, profundidade 5 *2, *3

Jungéo de cabos

+0,05
30

(o mesmo do lado oposto)

profundidade

90,010

23h7(

71

—

3 (igual no lado oposto)

conector *1

+0,03

| 2030

profundidade 3 (igual no lado oposto)’

139

0
950,05

Wei0)
fihado)

8-M3, profundidade 5 *2, *3

47 ‘

40,05
30

(o mesmo do lado oposto)

profundidade 3 (igual no lado oposto)

83 profundidade 3 0

\_4-M3, profundidade 5

+0,05

30 profundidade 3

Con

ladores compativeis

Os atuadores da série RCP2 podem operar com os controladores abaixo. Selecione o controlador de acordo com sua necessidade.

Nimero do modelo

Pontos de posigao mAx. Tensdo de entrada Capacidade da fonte de alimentagdo

Veja a pagina

Valvula Solenoide o Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo MSEP-C- y -y- y -2-0 Controle PIO, permitindo a conexéo de 3 pontos
Especificacdo PIO até 8 eixos.
. 11!

Vélvula Solenoide 11y Posicionador de rede do tipo
Especificacéo de rede MSEP-C-y -y-y -0-0 Field, permitindo a conexdo de até 8 256 pontos
do tipo multi-eixo eixos.
Tipo de posicdes PCON-CA-20PI- § -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos
Tipo de trem de pulsos PCON-CA-20PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta .

) W
Tipo de rede PCON-CA-20PI- § -0-0 Rede de campo pronta 768 pontos 24 vee
Tipo de trem de pulsos.
(Linha Diferencial) - PCON-PL-20PI- § -2-0 Motorista de linha diferencial pronto
Especificagdes do driver) R
Tipo de trem de pulsos l
(Coletor Aberto) PCON-PO-20PI- § -2-0 Coletor aberto pronto
Especificagao)
Tipo de comunicagéo 1 E possivel reali

o g PCON-SE-20PI-N-0-0 e GAlpontas
serial operag&o por programa com
Controle do programa comunicago serial dedicada.
Tipo II PSEL-CS-1-20PI- y -2-0 A operagao ¢ possivel em 1500 pontos

até 2 eixos.

Veja RoboCylinder
Catélogo geral.

1A méx.

§ P29

Veja RoboCylinder
Catalogo geral.

Veja RoboCylinfls

Catalogo

geral.

* Isto se aplica ao PSEL de eixo tnico.

*y indica o nimero de eixos (1~8).

*y indica o tipo de E/S (NP/PN). *
y indica o simbolo de especificacdo da rede de campo.

*§ indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificagdio PNP).

@

r
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RCP4-GRSML

RoboCylinder Garra de 2 Dedos Tipo Deslizante Vertical Médio
Motor de pulso com largura de 54 mm

O codificador absoluto
também é considerado.

tipo "I".

razdo

v wso  RCP4GRSML | — - 28P - 30 — 14 —
Descricao Série — Tipo Codificador = — Desaceleragdo —— AVC —z
I: Incremental 28P : 28 § tamanho 30: 1/30 14:14 mm
* O Simples Motor de pulso Desaceleragao (7 mm por lado)

[

P3yy
— —— Notas sobre a sele¢éo
P3: PCON-CA N: Nenhum ACL: Cabo do atuador
MSEP-C P:lm A
S:3m NM: Extremidade ndo motora
M:5m especificacio

X ¥y : Personalizado
R yy : Cabo do robd

y Forga de preenséo vs. Limite de corrente elétrica A forca de

preensdo (empurrdo) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites
de corrente elétrica de 20% a 70%.

(1) A velocidade méxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operagdo em um lado.
A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor.
(2) A forca méaxima de preenséo é a soma das forgas de preenséo de ambos os dedos, em um ponto de
preensdo onde ndo ha deslocamento ou distancia de projedo. O peso da pega que pode ser
Notas sobre i te i depende do i de atrito entre os dedos da garra e a peca, bem
como da forma da pega. Como guia geral, 0 peso da peca néo deve exceder 1/10 a 1/20 da forca de
preensao.
(Veja a pagina 25 para mais detalhes.)

Selecdo

(3) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,3 G.

o

* Operar com a distancia L1 inferior a 80 mm.

* A forga de preensao no grafico abaixo pressupde que L1 e L2 na figura acima
sejam zero. (Consulte a pag. 26 para obter uma estimativa aproximada da
forca de preenséo em cada distancia de L1.) Observe também que a forca de preenséo
A forca é a soma das forgas de preensédo de ambos os dedos.

100

80 /

]
H L~

[
10 20 30 40 50 60 70 80
Limite de corrente elétrica (%)

* O gréfico da forca de preenséo acima mostra o niimero de...
ber of references. Please allow margins up to £15%

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade é fixa em 5 mm/
s.

pecificagdes do atuad
y Chumbo e Carga Util

Y Curso e velocidade maxima de abertura/fechamento

) D lerac: Maxi AVC
Ndmero do modelo Rasio Fg:;g T o Curso (mm) Velocidade maxima (mm/s)
14
] J)- -30-14-P3-[1]- 14 94
RCP4-GRSML-I-28P-30-14-P3-[1] 30 @35 por lado) (7 por lado)

Comprimento do cabo Opcoes

Lenda:

Lista de cabos

Tipo Simbolo de cabo
P(1m)
Tipo padrédo S (3m)
M (5m)
X06 (6 m) y X10 (10 m)
Compri especial | X11 (11 m) y X15 (15 m)

X16 (16 m) y X20 (20 m)
RO1 (1m) ~ RO3 (3m)
RO4 (4 m) y RO5 (5 m)
RO6 (6 m) y R10 (10 m)
R11 (11 m) y R15 (15 m)
R16 (16 m) y R20 (20 m)

Lista de opgdes

Cabo do robd

Nome Codigo da opcao Veja a pagina
Cabo do atuador de 1 m AC1 P12
30 da ndo NM P12

11

Especificacdes do atuador

Item

Descricdo

Sistema de

sem-fim + helicoidal + ira helicoidal

Repetibilidade de posici )

+0,01 mm

Recuo por dedo

0,3 mm ou menos

Movimento Perdido

0,15 mm ou menos por lado

Guia

Guia linear

Peso do momento de carga

Ma: 1,9Nem Mb: 2,7Nsm Mc: 4,6Nem

estética

05 kg

Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo

0 to 40°C, 85% RH or less (non-condensing)
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Dimensbées

Os desenhos CAD www.intelligentac

podem ser baixados do site.

*1 Este é o alcance maximo em que o dedo opera durante a operagdo de retorno a posi¢&o inicial, etc.

Tenha cuidado para nao deixar o dedo entrar em contato com o dedo do cliente, com qualquer pega de trabalho préxima, etc.

- i
2 O cabo do atuador é um cabo de robd. * O comprimento padréo do cabo do atuador é de 200 mm.

*3 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador. O comprimento do cabo pode ser alterado para 1000 mm
*4 N&o aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixag&o. As pegas internas podem ser danificadas. selecionando a opg&o correspondente (modelo: AC1).

( (Padrao: 200)

62 107 (Opg&o: 1000) (15)
° 7 42
E
[ [T .
kS I B
Raio de curvatura admissivel
2-m4, 5 21,4 do cabo do atuador: R50 *2
* A configuragdo padr&o é com a casa voltada ;—aio daberto (posicéo inicial): 17,6 Lado

para o lado aberto. Se desejar que a casa echado: ?'6 -
esteja voltada para o lado fechado, (1F85‘G>;a ;"axlma de operaggo: 2,6 a ,
especifique a opgéao correspondente (modelo: NM). : 2:y3h7 oo

3
al

s

54
4M3 profundidade 6 .
M .| (o mesmo para o ado | 4-M3 profundidade 6
B e “ (0 mesmo para o lado
oposto) *3, *4 T
4-M3 profundidade 6 4 0posto) *3, *4
*3,*4 | gl ]
y 3 pigfiindidade 3 2 " 3 pidfiindidade 3
] —— $ omesmo

para o lado oposto)

%

(0 mesmo vale para o oposto) 2

% lado) *3, *4 o o lr‘
E I
-

38 14,7 20

@rwi=ne
1
iy

—

3 pigfundidade 3
(o mesmo
Ver A para o lado oposto)

005
profundidade
i)
005
Profundidade
Py

005
Srotunidad

i

Co

ladores compativeis

Os atuadores da série RCP4 podem operar com os controladores abaixo. Selecione o controlador de acordo com sua necessidade.

Vista externa G Descrig&o Pontos de posigdo méx. Tenso de entrada Capacidade da fonte de alimentagéo
Valvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo oo Controle PIO, permitindo a conex@o de 3 pontos
Especificagdo PIO ] MSEP-C-y -y- ¥ -2-0 até 8 eixos. . i
117 Veja RoboCylinder

Valvula Solenoide i Posicionador de rede do tipo Catalogo geral.
Especificagio de rede MSEP-C-y -y- § -0-0 Field, permitindo a conexdo de até 8 256 pontos
do tipo multi-eixo eixos.
Tipo de posicdes PCON-CA-28PI- § -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos 24vee y P29

i
Tipo de trem de pulsos i PCON-CA-28PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta 2,2 A max.

i
Tipo de rede ECElE e A Rede de campo pronta 768 pontos

*y indica o tipo de E/S (NP/PN). *y indica o nimero de eixos (1~8).

*y indica o simbolo de especificagéo da rede de campo. *y indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificacdo PNP).

1
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RoboCylinder Garra de 2 Dedos Tipo Deslizante Vertical Grande
Motor de pulso com largura de 70 mm

s wso  RCP4 GRSLL . 3P — 30 — 22 — - ] — ]

Descrigéo
& Série —_— Ti —_— Codificador —_— Motor — Desaceleragdo —— AVC —_—  C iveis — Comprir do cab ——  Notas sobre a selecao
po

I: Incremental 35P : 35 § tamanho 30:1/30 22:22mm P3: PCON-CA N: Nenhum ACL: Cabo do atuador
* 0 Simples Motor de pulso Desaceleragdo (11 mm por lado) MSEP-C P:lm im
O codificador absoluto razao S:3m NM: Extremidade nao motora
também & considerado M:5m especificacio
dotipo "I". X yy : Personalizado

R yy : Cabo do robd

y Forca de preensao vs. Limite de corrente elétrica A forga de
m preensdo (empurréo) pode ser ajustada liviemente dentro da faixa de limites

de corrente elétrica de 20% a 70%.

* Operar com a distancia L1 inferior a 100 mm.

* A forga de preensao no grafico abaixo pressupde que L1 e L2 na figura acima
sejam zero. (Consulte a pag. 26 para obter uma estimativa aproximada da
forga de preens&o em cada distancia de L1.) Observe também que a forca de preensao
A forga é a soma das forcas de preensdo de ambos os dedos.

160
120
80
8
i
£,
0
(1) A velocidade méaxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operag&o em um lado. 10 20 30 40 50 60 70 80
A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor. Valor atual (%)
(2) A forga maxima de preenséo é a soma das forcas de preensdo de ambos os dedos, em um ponto de
p do onde ndo ha 1to ou distancia de projegédo. O peso da peca que pode ser * O grafico da forca de preensdo acima mostra o nimero de...
efetivamente movimentado depende do coeficiente de atrito entre os dedos da garra e a peca, bem by f ref Pl I . +15%
como da forma da peca. Como guia geral, o peso da pega néo deve exceder 1/10 a 1/20 da forga de er of rererences. Flease allow margins up to =
preenséo.

(Veja a pagina 25 para mais detalhes.)

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a

(3) A aceleracao nominal durante o movimento é de 0,3 G. velocidade é fixa em 5 mm/s.

Espe
y Chumbo e Carga Util Y Curso e velocidade maxima de abertura/fechamento
i Desaceleragdo | Maxima aderénci AVC
Namero do modelo Razio < F:JT;?N? neia () Curso (mm) Velocidade maxima (mm/s)
140 22
i o J _30-22-P3- - 22 125
RCP4-GRSLL-I-35P-30-22-P3- [1] 30 (70 por lado) | (11 por lado)

Lenda: [ 1] comprimentodocabo Opcoes

Tipo Simbolo de cabo Item Descrigio
P(m) Sistema de Engrenagem sem-im + engrenagem helicoidal + cremalheira helicoidal
Tipo padréo S (3m) ibili de posicionamento | *0,01 mm
M (5m) Recuo por dedo 0,4 mm ou menos
X06 (6 m) y X10 (10 m) Movimento Perdido 0,15 mm ou menos por lado
Compri especial | X11 (11 m) y X15 (15 m) Guia Guia linear
X16 (16 m) y X20 (20 m) Momento de carga estatica Ma: 3,8Nem Mb: 5,5N*m Mc: 9,5N-m
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) Peso 1,0kg
R04 (4 m) y RO5 (5 m) Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo | () to 40°C, 85% RH or less (non{onden;ing)

Cabo do robd RO6 (6 m) ¥ R10 (10 m)
R11 (11 m) § R15 (15 m)
R16 (16 m) § R20 (20 m)

Lista de opgdes

Nome Codigo da opcéio Veja a pagina
Cabo do atuador de 1 m AC1 P14
da i nao i NM P14

13
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Dimensées

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

*1 Este é o alcance méaximo em que o dedo opera durante a operacéo de retorno a posi¢éo inicial, etc.
Tenha cuidado para ndo deixar o dedo entrar em contato com o dedo do cliente, com qualquer peca de trabalho préxima, etc.

*2 Tenha cuidado para nao deixar o dedo entrar em contato com qualquer objeto ou estrutura proxima enquanto ele se move para a dimensao em [ ]

durante o retorno para a posigao inicial.
*3 O cabo do atuador € um cabo de robd.

*4 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador.
*5 Néo aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixag&o. As pecas internas podem ser danificadas.

* O comprimento padréo do cabo do atuador é de 200 mm.
O comprimento do cabo pode ser alterado para 1000 mm
selecionando a opgéo correspondente (modelo: AC1).

( (Padréo: 200) )

a2
16 005

2M4, 5

29,7

* A configurac&o padrdo é com a casa voltada

para o lado aberto. Se desejar que a casa fechado: 5,8

(16)

Cabo do atuador permitido

Raio de curvatura: R50 *3

88Y89y*2 6.1 5.7 (Op@: 1000) 15)
10
© | |
| | Il I
hd - ‘ [l LK
©

esteja voltada para o lado fechado, " oz
- . (Faixa maxima de operacéo: 4,8 a 2-y4 =
especifique a opgao correspondente (modelo: NM). 28.8) *1 o
= : =
4 1 ™
" I l %
2
54
4-M4 profundidade 8 4
s = [ A=
©)
= 2lama profundidade 8 2| 4-M4 profundidade 8
[“| —?— (0 mesmo para o lado (0 mesmo para o lado
B = B g oposto) *4, *5 | . 0posto) 4, *5.
El
€ N \ ‘ g o ! §3 phgtundidade 3
N _$_ @ _¢_ ——
@ 1 N 1 §3 phgundidade 3 | e (0 mesmo
e | para o lado oposto)
[ —_L 11r E/ (0 mesmo
J V3 ﬁf’dfundidade 3 1 ‘ para o lado oposto) |
E
E (0 mesmo
EE para o lado oposto) & —¢— = €5 —é—
| Ver A | §
| E I
| B R }
i g f
49 14,7 9 22
Ver A 1\
Co ladores compativeis
Os atuadores da série RCP4 podem operar com os controladores abaixo. Selecione o controlador de acordo com sua necessidade.
Nome Vista extern 0 do modelo SCrigao tos de posigdo max. Tenséo de entrada Capacidade da fonte de alimentago Veja a pagina
Valvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo R Controle PIO, permitindo a conexao de 3 pontos
Especificagéo PIO T MSEP-C-y -y -2-0 até 8 eixos. . )
1T Veja RoboCylinder
Vélvula Solenoide ol Posicionador de rede do tipo Catélogo geral.
Especificacéo de rede MSEP-C-§ Field, permitindo a conexo de até 8 256 pontos
do tipo multi-eixo eixos.
Tipo de posicdes PCON-CA-35PI- y -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos 24vVCC y P29
Tipo de trem de pulsos l PCON-CA-35PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta . 2,2 A max.
i
Tipo de rede PCON-CA-35PI- y -0-0 Rede de campo pronta 768 pontos

*y indica o tipo de E/S (NP/PN).
*y indica o simbolo de especificagéo da rede de campo.

*y indica o nimero de eixos (1~8).
*y indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificacéo PNP).
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R ' P 4 — G R S W I RoboCylinder Garra de 2 Dedos Vertical Tipo Deslizante Extra Grande com Motor
de Pulso de 80 mm de Largura

» v RCP4GRSWL | — - 42P - 28 — 30 — = - [ 1 — [

Descrigdo
= Série e Tipo — Codificador — Motor — Desaceleragdo —— AVC ——  Controladores compativeis — Comprimento do cabo —— Notas sobre a selecéo
I: Incremental 42P : 42 § tamanho 28:1/28 30:30 mm P3: PCON-CA N: Nenhum AC1: Cabo do atuador
* O Simples Motor de pulso Desaceleragdo (15 mm por lado) MSEP-C P:lm im '
0 codificador absoluto razio S:3m NM: Extremidade n&o motora
também € considerado. M:5m especificagio
tipo "I". Xyy : Personalizado

R yy : Cabo do robd

{ Forca de preensdo vs. Limite de corrente elétrica A forga de

preensdo (empurrdo) pode ser ajustada liviemente dentro da faixa de limites
de corrente elétrica de 20% a 70%.

&)

L1

* Operar com a distancia L1 inferior a 100 mm.
* A forga de preensao no grafico abaixo pressupde que L1 e L2 na figura acima
sejam zero. (Consulte a pag. 26 para obter uma estimativa aproximada da
forca de preens@o em cada distancia de L1.) Observe também que a for¢a de preensao
A forca é a soma das forgas de preensdo de ambos os dedos.
250

200 =l

=
150
P

(1) A velocidade maxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operagéo em um lado. 10 20 30 20 50 60 70 80
A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor. Valor atual (%)

(2) A forca maxima de preenséo é a soma das forgas de preensdo de ambos os dedos, em um ponto de
preens&o onde n&o ha deslocamento ou distancia de projegdo. O peso da pega que pode ser

Notas sobre efetivamente movimentado depende do coeficiente de atrito entre os dedos da garra e a pega, bem

Selecdo como da forma da pega. Como guia geral, o peso da pega néo deve exceder 1/10 a 1/20 da forga de

preensé&o.

(Veja a pagina 25 para mais detalhes.)

* O gréfico da forca de preensdo acima mostra o nimero de...
ber of references. Please allow margins up to +£15%

! ) * Observe que, ao agarrar (empurrar), a
(3) A aceleragao nominal durante 0 movimento é de 0,3 G. veIocidade é fixa em5 mm/s.

pecificagbes do atuador

y Chumbo e Carga Util Y Curso e velocidade méxima de abertura/fechamento
. Desaceleracéo Maxi derénci AVC
Ndmero do modelo — < a:;rrn;:(lNirenma ) Curso (mm) Velocidade maxima (mm/s)
220 30
2 i _28- 2 - 28 30 157
RCP4-GRSWL-1-42P-28-30-P3 |I| (110 por lado) | (15 por lado)

Lenda: Comprimento do cabo Opcoes

Tipo Simbolo de cabo ftem Descricao
P(1m) Sistema de aci sem-fim + helicoidal + helicoidal
Tipo padréo S (3m) Repetibilidade de posici o | +0.01mm
M (5m) Recuo por dedo 0,4 mm ou menos
X06 (6 m) ¥ X10 (10 m) Movimento Perdido 0,15 mm ou menos por lado
Comprimento especial | X11 (11 m) § X15 (15 m) Guia Guia linear
X16 (16 m) ¥ X20 (20 m) Peso do momento de carga Ma: 5,1Nem Mb: 7,2N*m Mc: 12,4N*m
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) estética 1,6 kg
RO4 (4 m) § ROS (5 m) Temperatura/Umidade Ambiente de Operaao | () to 40°C, 85% RH or less (non-condensing)
Cabo do robd RO6 (6 m) y R10 (10 m)
R11 (11 m) y R15 (15 m)
R16 (16 m) y R20 (20 m)

Lista de opgdes

Nome Codigo da opgéo Veja a pagina
Cabo do atuador de 1 m ACL P16
30 da i ndo i NM P16

15
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Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.

*1 Este € o alcance maximo em que o dedo opera durante a operacgéo de retorno & posigéo inicial, etc.
Tenha cuidado para néo deixar o dedo entrar em contato com o dedo do cliente, com qualquer peca de trabalho proxima, etc.

*2 Tenha cuidado para nao deixar o dedo entrar em contato com qualquer objeto ou estrutura préxima enquanto ele se move para a dimens&o em []

* O comprimento padréo do cabo do atuador é de 200 mm.
O comprimento do cabo pode ser alterado para 1000 mm

*3 O cabo do atuador € um cabo de robd.
selecionando a opgéo correspondente (modelo: AC1).

*4 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador.
*5 N&o aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixagdo. As pegas internas podem ser danificadas.

= 1) 11t

Ver A T

05
indidade
[

12 ( (Padréo: 200)
1079108§*2 (Opgao: 1000) 15
12 6.6
® © ]
q
0 o
a 9 Fan .Y #IEJ\ Pa Wla ¥ E
? N N 1 9
{ Raio de curvatura admissivel do
@ @ cabo do atuador: RS0 *3
2-M6 6 e 352
* A configuragdo padrdo é com a casa voltada Lado aberto (posi¢ao inicial): 35,8 Lado fechado:
para o lado aberto. Se desejar que a casa 58 .
esteja voltada para o lado fechado, (Faixa méaxima de operacéo: 4,8 a 36,8) *1 __)I;I;I‘M
especifique a opgéo correspondente (modelo: NM). [ | —
1
| I
ES
k3
|
-+ + .
4 profundidade 4 80 b
= |
3| ES
62 | : ®| 4M5 profundidade 10
5 4-M5 profundidade 10
ado (0 mesmo para o lado .
P (0 mesmo para o la apos 4.5 4 pidflindidade 4
23 0oposto) *4, 5 | w0 ' Tomesma
$35 by y4 pidfiindidade 4 g \d:_ (0 mesmo
g ¢ | | e Bl $ para o lado oposto)
" 5 (0 mesmo ) R 5
g - | para o lado oposto) g gl |
N tH /‘_ \ b . N .
' /0 ‘ @ ;
I
@ ‘ 4 @ | |&
I
L
T

Control

res compativeis

Os atuadores da série RCP4 podem operar com os controladores abaixo. Selecione o controlador de acordo com sua necessidade.

Vista externa mero do modelo Descrigio Pontos de posicéio max. Tensao de entrada Capacidade da fonte de alimentagao Veja a pagina

Vélvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo o e Controle PIO, permitindo a conexéo de 3 pontos
Especificagdo PIO I MSEP-C-y -y -2-0 até 8 eixos. . .
117, Veja RoboCylinder
Valvula Solenoide el Posicionador de rede do tipo Catélogo geral.
Especificagdo de rede MSEP-C-y -y- § -0-0 Field, permitindo a conexao de até 8 256 pontos
do tipo multi-eixo eixos.
Tipo de posictes PCON-CA-42PI- § -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos 24vVCC y P29
e
Tipo de trem de pulsos ' PCON-CA-42PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta - 2,2 A max.
|
Tipo de rede PEORNHEA A =00 Rede de campo pronta 768 pontos

*y indica o tipo de E/S (NP/PN). y indica o nimero de eixos (1~8).
*y indica o simbolo de especificacéo da rede de campo. *y indica o simbolo N (especificacdo NPN) ou P (especificacdo PNP).
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RCP2-GRLS RoboCylinder Garra de 2

Dedos Tipo Alavanca Pequena Vertical

Motor de pulso corn largura de 42 mm

Sl REPZGRES = S op = iagh S gg =
DRI Série = Tipo = Codificador — Motor — Desaceleragio — AVC =i —_ [ cabo  — Opgao
I: Incremental 20P : 20 § tamanho 30:1/30 180:180 graus P1:PCON-PL/PO/SE N: Nenhum NM: Especificagéo da
+0 Simples Motor de pulso Desaceleragéo (90 graus) PSEL p 1m extremidade n&o motorizada
0 codificador absoluto razdo (por lado) RPCON S 3m
também & considerado P3:PCON-CA : FB: Suporte de flange
dotipo T : » M: 5m SB: Suporte do eixo
. PMEC/PSEP Xyy : Personalizado
MSEP
y Forca de preensdo vs. Limite de corrente elétrica A forga de
preenséo (empurrao) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites
de corrente elétrica de 20% a 70%.
* A forga de preenséo do gréfico abaixo é
medida na face superior da alavanca. A
forga de preensé&o real diminui em
proporcao inversa a distancia do fulcro
de
-
r Calcule a forga de preenséo efetiva
usando a férmula abaixo.
* Operar com a distancia L1 inferior a 40
mm.
Forca de preenséo efetiva (GRLS) = F x 15,5/ (L1 + 15,5)
*
No gréfico abaixo, o valor da forgca de preenséo é o
soma das forgas de preenséo de ambos os dedos.
7
6 //
5 //
4 //
13 //
2 S
=
1
0
(1) A velocidade maxima de 1to indica a v de 40 em um lado. 0 10 20 30 40 50 60 70
A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor. Limite de corrente elétrica (proporgéo percentual)
(2) A forca maxima de preenséo é a soma das forgas de preenséo de ambos os dedos, em um ponto de
preensdo onde ndo ha deslocamento ou distancia de projecdo. O peso da pec¢a que pode ser * O grafico de forca de preenséo acima mostra o nimero de
Notas sobre feti movi do de atrito entre os dedos da garra e a peca, bem feréncias. Por f id d de até + 15%
Selecao como da forma da pe¢a. Como guia geral, o peso da peca nédo deve exceder 1/10 a 1/20 da for¢a de referencias. Por favor, considere uma margem de erro de ate + 3
preenso.
(Veja a pagina 27 para mais detalhes.) * Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade é fixa em
(3) A aceleragdo nominal durante o movimento é de 0,3 G. 5 graus/s.

Especificagdes do atuador

y Chumbo e Carga Util y Curso e velocidade méaxima de abertura/fechamento
Ty Desaceleragdo Forca méaxima de AVC o AVC 180
Razdo aperto (N) (arau) de dosaceleracto ()
6.4 180 600
RCP2-GRLS-I1-20P-30-180 30 30
(3,2 por lado) (90 por lado) (por lado)

Lenda: Compatible controllers =)

Cable length Options

Lista de cabos Especificagdes do atuador

C i especial

X06 (6 m) y X10 (10 m)

X11 (11 m) y X15 (15 m)

X16 (16 m) y X20 (20 m)

* O cabo padréo € o cabo integrado do motor e do encoder do robd.

Movimento Perdido

0,1 grau ou menos por lado

Tipo Simbolo de cabo Item Descricéo
P(1m) Sistema de acionamento Engrenagem sem-fim + engrenagem helicoidal
Tipo padrao S (3m) de o | +0,01 grau
(Cabo de robd) M (5m) Retaliagéo 1,0 grau ou menos por lado (p 1ado constantemente por uma mola

Guia

Peso do momento de carga estatica

admissivel

0,2 kg

Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo

0 to 40°C, 85% RH or less (non-condensing)

Lista de opgdes

Nome

Cadigo da opgao Veja a pagina
da ndo NM P18
Suporte de flange Facobook
Suporte do eixo SB

17
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Dimensdes

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

0,03

* O lado aberto do controle deslizante é a posicéo inicial. 2530 +0,

*1 O cabo do codificador do motor esté conectado aqui.

profundidade 3 (igual no lado oposto)
*2 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie

de montagem para fixar o atuador.

& &

*3 Nao aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixagao. As
pecas internas podem ser danificadas.

17
24

BN 1 Y

*4 O cabo do atuador ndo € um cabo de robd, portanto

Prenda o cabo enquanto o atuador estiver em uso. 8-M3, profundidade 5 *2, *3 Jungéo de ::abus
conector *1
17 (o mesmo do lado oposto)
‘ +0,05
230
45 3 (igual no lado oposto)

Raio de curvatura admissivel do cabo do atuador: R100 *4

+

2-940 +0,03

+0,03

rofundidade 2.5
230

2-830
profundidade 3

4-M4, através profundidade 3 (igual no lado oposto)

]

L

pa—
18
[L:E0)
ittmdo)
RN A

] T
I
18 155 ¥ i o
23070 ™ B 523 +0,05
36 -30 profundidade 3 (o mesmo do lado oposto) 30 undidade s
49 (0 mesmo no lado oposto)
73
66,5
[ S ! :
I
T $ - $ $ = 2
o % * A configuragao padréo é com a casa voltada para o
Tw N lado aberto. Se desejar que a casa esteja voltada
= para o lado fechado, especifique a opcao
- dJd L correspondente (modelo: NM).
]
Co ladores compativeis
Os atuadores da série RCP2 podem operar com os abaixo. i ] de acordo com sua necessidade.
Vista externa Pontos de posi Tens&o de entrada Capacidade da fonte de alimenta
Valvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo Controle PIO, permitindo a conex&o 3 pontos N "
Especificacdo PIO ' 1 de até 8 eixos. Veja RoboCylinder
H £
Valvula Solenoide T Posicionador de rede do Catdlogo geral.
Especificagéo de rede MSEP-C-y y- y -0-0 tipo Field, permitindo a conexdo de até | 256 pontos
do tipo multi-eixo 8 eixos.
. . y P29
Tipo de posicoes ] PCON-CA-20PI- y -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos
Tipo de trem de pulsos I PCON-CA-20PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta : 1A max.
Tipo de rede : PCON-CA-20PI- § -0-0 Rede de campo pronta 768 pontos 24 vee
Tipo de trem de pulsos
(Linha Diferencial) PCON-PL-20PI- § -2-0 Motorista de linha diferencial pronto
Especificagdes do driver) .
Tipo de trem de pulsos |
(Coletor Aberto) PCON-PO-20PI- § -2-0 Coletor aberto pronto i i
Especificagdo) Y Veja RoboCylinder Veja RoboCylinder
= 2 Catalogo
Tipo de comunicagéo Sérieldedicada Catalogo geral. !
. PCON-SE-20PI-N-0-0 geral.
serial Tipo de comunicago: 64 pontos
Controle do programa Operagéo por programa
Tipo PSEL-CS-1-20PI- § -2-0 possivel. Operagéo possivel 1500 pontos
em até 2 eixos.
* Isto se aplica ao PSEL de eixo tinico. *y indica o tipo de E/S (NP/PN). * *y indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificagédo PNP).

*y indica o nimero de eixos (1~8). y indica o simbolo de especificacéo da rede de campo.
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RCP4-GRLM

1

y  Modelo
Descricao

RCP4 GRLM

Série

Tipo

Codificador
I: Incremental

* 0 Simples
O codificador absoluto
também é considerado.

tipo "I".

28P : 28 § tamanho
Motor de pulso

28P —

RoboCylinder Garra de 2 Dedos com Alavanca Vertical Média de 54 mm de
Largura e Motor de Pulso

30 — 180 — ~» - [ 1 — []
— Desaceleragdo —— AVC — o —_ —_ Opgéo
30: 1/30 180:180 graus P3: PCON-CA N: Nenhum AC1: Cabo do atuador
Desaceleragdo (90 graus por lado) MSEP-C P:im im
razao S:3m NM: Extremidade n&o motora
M:5m especificacdo
Xy : Personalizado
R yy : Cabo do robd

Notas sobre

Selegdo

A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor.

(1) A velocidade maxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operag&o em um lado.

(2) A forga maxima de preenséo é a soma das forcas de preens&o de ambos os dedos, em um ponto de
preensdo onde ndo ha deslocamento ou distancia de projecéo. O peso da pega que pode ser

de atrito entre os dedos da garra e a peca, bem

como da forma da pega. Como guia geral, 0 peso da peca n&o deve exceder 1/10 a 1/20 da forga de

preensao.
(Consulte a pagina A-27 para obter detalhes.)

(3) A aceleragéo nominal durante o movimento é de 0,3 G.

y Forca de preensdo vs. Limite de corrente elétrica A forca de

preensdo (empurrdo) pode ser ajustada liviemente dentro da faixa de limites
de corrente elétrica de 20% a 70%.

] * A forga de preensao do gréafico abaixo
é medida na face superior da
alavanca. A forca de preensdo

real diminui em proporgé&o inversa a
distancia do fulcro de abertura/
fechamento.

o] Calcule a forga de preenséo efetiva
usando a férmula abaixo.

* Operar com a distancia L1
menos de 100 mm.

Forca de preenséo efetiva (GRLM) = F x 20 / (L1 + 20)

*

No gréfico abaixo, o valor da forgca de preenséo é o
soma das forgas de preenséo de ambos os dedos.
40

30

20

faeasio

10

10 20 30 40 50 60 70 80
Limite de corrente elétrica (proporcéo percentual)

* O gréfico de forga de preens&o acima mostra o nimero de
referéncias. Por favor, considere uma margem de erro de até + 15%.

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade é fixa em 5
graus/s.

pecificagdes do atuad

Y Curso e velocidade maxima de abertura/fechamento

§ Chumbo e Carga Util

i D | Méaxima adi AVC
NUmero do modelo Razio Forga (N) 35 (grav) Velocidade maxima (g
180
_ |- -30- -P3- 180
RCP4-GRLM-I-28P-30-180-P3 . 30 (17,5 por lado) | (50 por ado) 600

Lenda:

(1] comprimentodocano [2] OpgBes

Lista de cabos

Tipo Simbolo de cabo
P(1m)
Tipo padrdo S (3m)
M (5m)

Comprimento especial

X06 (6 m) y X10 (10 m)

X11 (11 m) § X15 (15 m)

X16 (16 m) y X20 (20 m)

Cabo do robd

RO1 (1m) ~ R03 (3m)

RO4 (4 m) y RO5 (5 m)

RO6 (6 m) y R10 (10 m)

R11 (11 m) y R15 (15 m)

R16 (16 m) y R20 (20 m)

Especificacdes do atuador

Item

Descrigdo

Sistema de acionamento

semfim + helicoidal

Repetibilidade de posicionamento

+0,05 graus

Recuo por dedo

2,5 graus ou menos

Movimento Perdido

0,3 graus ou menos por lado

Guia

Peso do momento de carga

estatica

0,5 kg

Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo

0 1o 40°C, 85% RH or less (non-condensing)

Lista de opcdes

Nome Cédigo da opgao Veja a pagina
Cabo do atuador de 1 m AC1 P20
da néo i NM P20
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Dimensdes

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

*1 Este é o alcance maximo em que o dedo opera durante a operagao de retorno & posic&o inicial, etc.
Tenha cuidado para ndo deixar o dedo entrar em contato com o dedo do cliente, com qualquer peca de trabalho préxima, etc.

*2 O cabo do atuador € um cabo de robd.
* O comprimento padréo do cabo do atuador é de 200 mm.

*3 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador. O comprimento do cabo pode ser alterado para 1000 mm selecionando
*4 Nao aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixag&o. As pecas internas podem ser danificadas. a opgdo correspondente (modelo: AC1).
4-M4, profundidade 6 Padréo: 200 )
+0,01. 54 4.7 Opcdo: 1000 1 (15)
2-94H70 rofundidade 4
44 1 |= @
) —E % [ e |5 2
4M3, profundidade 6 ol 1| o \S—L Y - ] | | 4
suste EER G E
5
- < |3
o _ =
o i i 1
Cabo do atuador permitido
9,5 i " *

il

H 19 (8) 19

E
3 46
%

o
Lado aberto (posicéo inicial): 180° 15 16+0,05 15 (45)
Lado fechado: 0° i 40
(Faixa maxima de operagédo: -4° a 184°) *1 \ 0
E
72
0
e 4 o
== p O
@p)- @ e o
‘ . R 1 A | !ﬂ__lf 4-M3, profundidade 6 *3, *4
4-M3, profundidade 6 *3, *4 L a o - E—"" (0 mesmo do lado oposto)
(0 mesmo do lado oposto)
o = 03 0%
Ny 8 8= &
= Y 1 .$- e -¢~ profundidade 3 (igual no lado oposto)
| e i
-
1
i & ; 4\ & -
W‘ = =
8

3

S 41

[Dedo aberto na lateral]
Vista A [Lado fechado com o dedo]

+0,03
E 230
©

profundidade 3 (igual no lado oposto)

Bt

+0,05
+0,05

* A configuragao padrao é com a casa voltada para o lado aberto. Se desejar que a casa esteja voltada para o
lado fechado, especifique a opcéo correspondente (modelo: NM).

Controladores compativeis

Os atuadores da série RCP4 podem operar com 0s abaixo. i [ de acordo com sua necessidade.
Vista externa Numero do modelo Pontos de posicdo max. Tens&o de entrada Capacidade da fonte de alimentagéo Veja a pagi
Valvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo T Controle PIO, permitindo a conexéo de 3 pontos
Especificagio PIO MSEP-C-y -y -2-0 até 8 eixos. . _
Veja RoboCylinder

i Catalogo geral.
Valvula Solenoide Posicionador de rede do tipo 90 9
Especificacdo de rede MSEP-C- § Field, permitindo a conexdo de até 8 256 pontos
do tipo multi-eixo eixos.
Tipo de posicdes PCON-CA-28PI- § -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos 24 VCC y P29

ey
Tipo de trem de pulsos PCON-CA-28PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta - 2,2 A max.
Tipo de rede PCON-CA-28PI- § - 0-0 Rede de campo pronta 768 pontos
*y indica o tipo de E/S (NP/PN). *y indica o nimero de eixos (1~8).

*y indica o simbolo de especificacéo da rede de campo. *y indica o simbolo N (especificacdo NPN) ou P (especificacdo PNP).
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RoboCylinder Garra de 2 Dedos Vertical Tipo Alavanca Grande com Motor

de Pulso de 70 mm de Largura

s weo  RCPAGRLL — . — 35P — 30 — 180 — = ] =

DESEEED Série —_ Tipo —  Codificador —_ Motor — Desaceleragio ——  AVC — C iveis — = Opgéo
I: Incremental 35P:35ytamanho 39 1/30 180:180 graus P3: PCON-CA N: Nenhum AC1: Cabo do atuador
*0 Simples Motor de pulso  Desaceleragio (90 graus por lado) MSEP-C Prim -
O codificador absoluto razdo S:3m NM: Extremidade néo motora
témbin‘: € considerado. M:5m especificagdo
tipo "I". Xy : Personalizado

R yy : Cabo do robd

Y Forca de aperto vs. Limite de corrente elétrica A forca de aperto

(empurrar) pode ser ajustada livrementeAléstiadie preensdo do grafico abaixo
a gama de limites de corrente elétrica de @0nedidacna face superior da
alavanca. A forca de preenséo

real diminui em proporgéo inversa a
distancia do fulcro de abertura/
fechamento.

Calcule a forga de preenséo
efetiva usando a férmula abaixo.

l

, Forca de preenséo efetiva (GRLL) = F x 26 / (L1 + 26)

No gréfico abaixo, o valor da forca de preenséo é o
soma das forgas de preensdo de ambos os dedos.

80

60

(1) A velocidade méaxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operacdo em um lado. 10 20 30 40 50 60 70 80

A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor. Limite de corrente elétrica (proporgao percentual)

(2) A forga méaxima de preens&o é a soma das forcas de preensao de ambos os dedos, em um ponto de
preensdo onde ndo ha deslocamento ou distancia de projecéo. O peso da pe¢a que pode ser
efetivamente movimentado depende do coeficiente de atrito entre os dedos da garra e a pega, bem
como da forma da pe¢a. Como guia geral, o peso da peca néo deve exceder 1/10 a 1/20 da forga de
preensao.

(Consulte a pagina A-27 para obter detalhes )

* O gréfico de forga de preenséo acima mostra o nimero de
referéncias. Por favor, considere uma margem de erro de até + 15%.

Notas sobre

Selegdo

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade é fixa em 5

(3) A aceleragdo nominal durante o movimento é de 0,3 G.
graus/s.

pecificagcBes do atuad

§ Chumbo e Carga Util Y Curso e velocidade méxima de abertura/fechamento
i D a0 | Méxi AVC
NUmero do modelo Razdo a:g:; N) 60 (@ra) Acidente vascular cerebral (grau) Velocidade maxima (graus/s)
180
RCP4-GRLL-I-35P-30-180-P3- [1] - 30 (30 por lado) | (90 por ado) 180 600

Lenda: m Comprimento do cabo Opgoes

Lista de cabos Especificacdes do atuador

Comprimento especial

X06 (6 m) y X10 (10 m)

X11 (11 m) y X15 (15 m)

X16 (16 m) y X20 (20 m)

Cabo do robd

RO1 (1m) ~ R03 (3m)

RO4 (4 m) y RO5 (5 m)

RO6 (6 m) y R10 (10 m)

R11 (11 m) y R15 (15 m)

R16 (16 m) y R20 (20 m)

Nome Cédigo da opgéo Vejaa pagina
Cabo do atuador de 1 m AC1 P22
da ndo NM P22

21

Item

Tipo I 0 Descricéo
P(1m) Sistema de semim + helicoidal

Tipo padréo S (3m) Repetibili de posici ito | +0.05 graus
M (5m) Recuo por dedo 2.5 graus ou menos

Movimento Perdido

0,3 graus ou menos por lado

Guia

Peso do momento de carga

estatica

1.0kg

Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo

0 to 40°C, 85% RH or less (non-condensing)
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Dimensdes

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

*1 Este € o alcance maximo em que o dedo opera durante a operagao de retorno a posicao inicial, etc.
Tenha cuidado para néo deixar o dedo entrar em contato com o dedo do cliente, com qualquer pega de trabalho proxima, etc.

*2 O cabo do atuador é um cabo de robo.
* O comprimento padrao do cabo do atuador é de 200 mm.

O comprimento do cabo pode ser alterado para 1000 mm selecionando
a opgéo correspondente (modelo: AC1).

*3 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador.
*4 Nao aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixacdo. As pecas internas podem ser danificadas.

Padréo: 200 )

70 147 Opg&o: 1000 (15)
54 [T il T
4 — = 9
il o
] 2 3
4-M4, profundidade 8 *3, *4 /6 N g h h'—' 4
;E; S ¢ E
by _I
™ - Raio de curvatura admissivel do
9 == ﬁ
cabo do atuador: R50 *2
o 5 H 3 rofundidade 5
g EO§ pronundade 3 12 4-M5, profundidade 7
3 24 (12) 24
8 60
? Ver A
o
Lado aberto (posicao inicial): 180°
Lado fechado: 0° 2 20005 2 (52)
40 Y
(Faixa maxima de operagéo: -4° a 184°) *1 -[\ 45
91 !
R s
| 0|
S
Il ofe ] )
- | iy D el - =
R L/ R
2
4-M4, p i 8+3, %4 4-M4, pr 83, %4
+ (0 mesmo do lado oposto) 2] (o mesmo do lado oposto)
o ] N g o
g & +0,03
Ei 7 7 ' 230
profundidade 3 (igual no lado oposto)
b I & 45
& ‘ RN o ‘ & & S\
i | | : 1] ‘
| =] | I |
T T T
49 22
[Dedo aberto na lateral]
Vista A [Latdo fechado com o dedo] %
i 0,03 3
+0,
8 030 g i
5 S
o profundidade 3 (igual no lado oposto) e
* A configuracéo padrao é com a casa voltada para o lado aberto. Se desejar que a casa esteja voltada para
o lado fechado, especifique a opgéo correspondente (modelo: NM).
ontroladores compativeis
Os atuadores da série RCP4 podem operar com os abaixo. i [} de acordo com sua necessidade.

Nome Vista extern: Numero do modelo Descrig tos de posigio max. Tensdo de entrada Capacidade da fonte de alimentagdo Veja a pagina
Valvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em
Tipo multi-eixo U, Controle PIO, permitindo a 3 pontos
Especificagdo PIO i MSEP-C-y -y-§ -2-0 conexdo de até 8 eixos. . )
111 Veja RoboCylinder
Valvula Solenoide LY posicionador de rede do Catélogo geral.
Especificago de rede MSEP-C- § y- § -0-0 tipo Field, permitindo a conex&o 256 pontos
do tipo multi-eixo de até 8 eixos.
Tipo de posicdes PCON-CA-35P!I- §/ -2-0 pronto para controle PIO 512 pontos 24 vee y P29
Tipo de trem de pulsos PCON-CA-35PI-PLy-2-0 Entrada de trem de pulsos pronta - 2,2 A max.
|
Tipo de rede PCON-CA-35PI- §/ - 0-0 Rede pronta 768 pontos

*y indica o tipo de E/S (NP/PN).
*y indica o simbolo de especificagéo da rede de campo.

*y indica o nimero de eixos (1~8).

*y indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificacdo PNP).
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RoboCylinder Garra de 2 Dedos Vertical Tipo Alavanca Extra Grande com Motor
de Pulso de 80 mm de Largura

y  Modelo
Descri¢do

RCP4 GRLW

Série

Tipo

. 42P

28

180

P3yy
Codificador — Motor — Desaceleragdo —— AVC — C
I: Incremental 42P :42ytamanho  28:1/28 180:180 graus P3: PCON-CA
* O Simples Motor de pulso Desaceleracdo (90 graus por lado) MSEP-C
0 codificador absoluto e

também é considerado.
tipo "I".

N: Nenhum

P:lm

S:3m

M:5m

XYy : Personalizado
Ry : Cabo do robd

]

Opgéo
ACL1: Cabo do atuador
im
NM: Extremidade ndo motora
especificacdo

Notas sobre

Selecdo

(1) A velocidade méxima de abertura/fechamento indica a velocidade de operagao em um lado.
A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor.

(2) A forga maxima de preens&o é a soma das forgas de preenséo de ambos os dedos, em um ponto de

preensédo onde néo ha deslocamento ou distancia de projecdo. O peso da peca que pode ser

efetivamente movimentado depende do coeficiente de atrito entre os dedos da garra e a pega, bem
como da forma da pega. Como guia geral, o peso da peca n&o deve exceder 1/10 a 1/20 da forca de

preens&o.
(Consulte a pagina A-27 para obter detalhes.)

(3) A aceleragéo nominal durante o movimento é de 0,3 G.

y Forca de aperto vs. Limite de corrente elétrica A forca de aperto

—

——
;’_‘_.5:3_. 4

(empurrar) pode ser ajustada liviemente dentro de

a gama de limites de corrente elétrica de 20% a 70%.

* A forca de preensao do gréfico abaixo
é medida na face superior da
alavanca. A forca de preenséo
real diminui em proporgéo inversa a

' distancia do fulcro de abertura/

fechamento.

o Calcule a forca de preenséo efetiva

usando a férmula abaixo.

* Operar com a distancia L1
menos de 100 mm.

Forca de preenséo efetiva (GRLW) = F x 30/ (L1 + 30)

*
No gréfico abaixo, o valor da forca de preenséo é o
soma das forgas de preenséo de ambos os dedos.

120

100

80

20 30 40

50

60 80

Limite de corrente elétrica (proporcéo percentual)

* O gréfico de forca de preensdo acima mostra o nimero de
referéncias. Por favor, considere uma margem de erro de até + 15%.

* Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade é fixa em 5
graus/s.

Y Curso e velocidade maxima de abertura/fechamento

y Chumbo e Carga Util

) Desaceleragdo | Maxima aderéncia AVC . .
Nimero do modelo Razio Forca (N) 90 (grau) rebral (grau) Velocidade maxima
RCP4-GRLW-I-42P-28-180-P3-  [1] 28 (45 porlado) | eo polrelgdo) 180 643

Lenda:

III Comprimento do cabo Opgdes

Lista de cabos

Tipo Simbolo de cabo
P(1m)
Tipo padrédo S (3m)
M (5m)
X06 (6 m) y X10 (10 m)
Compri especial | X11 (11 m) y X15 (15 m)

X16 (16 m) y X20 (20 m)

Cabo do robd

RO1 (1m) ~ R03 (3m)

RO4 (4 m) y RO5 (5 m)

RO6 (6 m) y R10 (10 m)

R11 (11 m) y R15 (15 m)

R16 (16 m) y R20 (20 m)

Lista de opgdes

Nome Cédigo da opgéo Veja a pagina
Cabo do atuador de 1 m AC1 P24
da ndo NM P24

Especificacdes do atuador

Item Descrigao
Sistema de acionamento semim + helicoidal
R ibili de posicionamento +0,05 graus

Recuo por dedo

2,5 graus ou menos

Movimento Perdido

0,3 graus ou menos por lado

Guia

Peso do momento de carga

estética

1,4 kg

Temperatura/Umidade Ambiente de Operagéo

0 to 40°C, 85% RH or less (non-condensing)
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Dimensdes

s desenhos CAD
odem ser baixados do site.

*1 Este € o0 alcance maximo em que o dedo opera durante a operagao de retorno a posicao inicial, etc.
Tenha cuidado para nao deixar o dedo entrar em contato com o dedo do cliente, com qualquer pega de trabalho proxima, etc.
*2 O cabo do atuador é um cabo de robd. .
* O comprimento padréo do cabo do atuador é de 200 mm.

*3 Utilize todos os furos roscados (4 locais) na mesma superficie de montagem para fixar o atuador. O comprimento do cabo pode ser alterado para 1000 mm selecionando

*4 N&o aperte o parafuso além da profundidade do furo de fixagdo. As pegas internas podem ser danificadas. a opgao correspondente (modelo: AC1).

(Padrﬁo: 200 )

80 14,7 Opgéo: 1000

(15)

4-2-M6, profundidade 8

(28.5)

(16)

62

60
5
24

SS L s S

Raio de curvatura admissivel do
cabo do atuador: R50 *2

4-M5, profundidade 9 5

T

0
95 H7 - 0,012 42

22
~
b
=
=
N
3

Ol
@
£

rofundidade 4

soungaase

o
8
¢ Ver A . .
* er Lado aberto (posicao inicial): 180° 242005
Lado fechado: 0° R 2 4-M5, profundidade 10 3, *4
(Faixa maxima de operagao: -4° a 184°) *1 (o mesmo do lado oposto) 60]
[ 55
104 l
. i \ T
f— | = 0 )
8 == === o
i [ - a5 b s -~
_ R/ | R - T P,
4-M5, profundidade 10 *3, *4 > 6 g _—
(0 mesmo do lado oposto) 0 ﬂ
2
l B 3 %, o4 Ctﬂ)'03 = 8l = Nk
+ + . e — %] [ e
= - - profundidade 4 (igual no lado oposto) b
+ + =+ + =+
S R < 4 4 | &
|
- — 1 1
56 26
[Dedo aberto na lateral]
§ Vista A [in\do fechado com o dedo] g +0,03
1 A 04 profundidade 4 0
2 w
; § ; i (0 mesmo do lado oposto)
° °
* A configuragéo padréo é com a casa voltada para o lado aberto. Se desejar
Para que a casa fique no lado fechado, especifique a opgéo aplicavel (modelo: NM).
Co ladores compativeis

Os atuadores da série RCP4 podem operar com 0s abaixo. i o de acordo com sua necessidade.

Vista externa Nimero do modelo Descrigio Pontos de posicéio max. Tensao de entrada Capacidade da fonte de alimentagao Veja a pagina

Valvula Solenoide Tipo de posicionador baseado em

Tipo de trem de pulsos

PCON-CA-42PI-PLy-2-0

Entrada de trem de pulsos pronta

Tipo de rede

PCON-CA-42PI- § - 0-0

Rede de campo pronta 768 pontos

Tipo multi-eixo o e o Controle PIO, permitindo a conex&o de 3 pontos
Especificagéo PIO i MSEP-C-y -y -2-0 até 8 eixos, i )
FIT Veja RoboCylinder
Valvula Solenoide ekatate Posicionador de rede do tipo Catélogo geral.
Especificagéo de rede MSEP-C- Field, permitindo a conexao de até 8 256 pontos
do tipo multi-eixo eixos.
Tipo de posicdes PCON-CA-42PI- § -2-0 T R e B ED 512 pontos 24 vee § P29

2,2 A max.

*y indica o tipo de E/S (NP/PN).

*y indica o simbolo de especificagao da rede de campo.

*y indica o nimero de eixos (1~8).

*y indica o simbolo N (especificagdo NPN) ou P (especificacdo PNP).



Machine Translated by Google

Como selecionar garras

Passo 1 Verifique a forgca de preenséo necessaria e a massa maxima permitida da peca a ser trabalhada.

Se a peca a ser presa for feita utilizando a forga de atrito gerada pela for¢a de preenséo, calcule a forga de
preenséo necessaria da seguinte forma.

Verifique a aderéncia necessaria.
forca e maximo

massa admissivel da peca de trabalho. y Transferéncia Normal

F: Forga de preenséo (N) y Soma total das forgas de empuxo de ambos
os dedos p: Coeficiente de atrito estatico entre os dedos !
fixac&o e parte de trabalho m: —ﬂ
Massa da parte de
trabalho (kg) g: Acelerac&o gravitacional (= 9,8 m/s?)

*As condi¢cBes sob as quais a pega de trabalho permanece
estaticamente presa sem cair sdo as seguintes:

- m
F>W Fy B T T
m [ = :
Verifique a aderéncia «Considerando um fator de seguranca recomendado de 2 para condi¢des normais
distancia do ponto. Para realizar a transferéncia, a forca de preenséo necesséria € calculada da seguinte forma: E/2 g E/2
m -
F>x Q—S%ator de seguranca) : \CoeﬁLnte_
de atrito §
*Se o coeficiente de atrito p estiver entre 0,1 e 0,2, a seguinte W (mg)
relacéo é valida para a agua:
mg

0,1Y0,2 x2= (10 a 20) xmg * Quanto maior o coeficiente de atrito
estético, maior ser4 a massa maxima
permitida da peca a ser trabalhada.
Transferéncia normal da peca de trabalho Para garantir a seguranca, no entanto,
selecione um modelo que possa gerar
uma forca de preenséo de pelo menos
10 a 20 vezes essa massa da pega.

Forga de preens&o necessaria > Pelo menos 10 a 20 vezes a massa da parte que trabalha.

Verifique as forgas externas Massa maxima permitida da pega de lrabalho> N&o mais que 1/10 a 1/20 da forca de preenséo.

the finger will receive. ) )
y A peca de trabalho recebe grande aceleracéo/desaceleracéo e/ou forca de impacto durante a transferéncia.

Além da gravidade, uma forte forga inercial pode atuar sobre a pega de trabalho.
Nesse caso, selecione um modelo apropriado aumentando ainda mais o fator de seguranca.

Receber grande aceleracdo/desaceleragdo ou impacto

Forca de preensdo ’ Pelo menos 30 a 50 vezes a massa da parte que precisa ser trabalhada.

necessaria. Massa maxima permitih da peca: Nao superior a 1/30 a 1/50 da forca de preenséo.

Verifique a distancia do ponto de preenséo.

Utilize o atuador de forma que as distancias (L, H) da superficie de montagem do dedo até o

O ponto de preensao deve estar dentro das faixas especificadas abaixo. Se os limites forem excedidos, ocorrerd um excesso de pressao.
Os momentos podem atuar negativamente sobre a parte deslizante do dedo e 0 mecanismo interno.
afetando a vida util do atuador.

P

cH

. T T 1 i
RCP4-GRSL, GRSW i
8 N I \ | i
/ RCP4-GRSM !
60 ! L
vl RCP2-GRSS i

~ I |

40 b RCD-GRSNA

~
20 \
N )
0 206080 40 100 Ponto de fixagdo

Ponto de preenséo L (G mm) = -

Mesmo quando a distancia do ponto de preenséo estiver dentro dos limites, projete seu atuador da forma mais compacta e
leve possivel. Se o dedo for longo e grande, ou pesado, as forgas inerciais geradas na abertura/fechamento, bem como
2 5 os momentos de flexao, podem fazer com que o desempenho do atuador diminua ou afete negativamente sua guia.
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Guia basico para formato e massa da peca de trabalho

Variago da forca de preens@o em fungéo da distancia do ponto de preensdo Variag&o da forca de preensao em fungo da distancia do ponto de preensao
120 120
100 100

e —
p—e
80 80
60 g 60
' 40 L 40
20 20
0 0
0 5 10 15 20 0 1020 30 40
Distancia do ponto de preenséo (mm) Distancia do ponto de preenséo (mm)

RCP4-GRSML RCP4-GRSLL

Variagao da forca de preenséo em funcéo da distancia do ponto de preensao Variagéo da forca de preensdo em funco da distancia do ponto de preenséo
120 120
100 100

[ ——— R
80 80
——— T
60 £ 60
' 40 40
20 20
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 80 60 100
Distancia do ponto de preensdo (mm) Distancia do ponto de preenso (mm)

1. Os graficos mostram a forgca de preensdo em funcéo da distancia do ponto de preenséo, quando a forga maxima de preenséo representa 100%.
2. A distancia do ponto de preenséo indica a distancia longitudinal da superficie de montagem do suporte do dedo até o ponto de preensao.

3. A forga de preensao varia de um atuador para outro. Utilize os valores fornecidos abaixo apenas como referéncia.

RCP2-GRSS

RCP4-GRSWL

Variagao da forca de preens&o em fungao da distancia do ponto de preenséo
120

100

80

60

' 40
20

0

0 204080 60 100

Distancia do ponto de preenséo (mm)

Check the external forces the finger will receive.

y Carga vertical admissivel U

Confirme se a carga vertical que cada dedo recebera é igual ou inferior a carga permitida.

Yy Momento de carga admissivel

Calcule Ma e Mc usando L1 e Mb usando L2. Confirme se os momentos que cada

dedo receberéa sao iguais ou menores que 0 momento de carga maximo admissivel.

« Quando cada dedo recebe uma carga de momento, a forga externa admissivel deve satisfazer a relagéo abaixo:

M (Momento méaximo admissivel) (Nem)
L (mm) x 10 ®

Carga admissivel F (N) >

Calcule a carga admissivel F (N) com base em L1 e L2.

Confirme se a forga externa que o dedo recebera é igual ou menor que a carga admissivel
calculada F (N) (com base em L1 ou L2, o que for menor).

L1

Carregar

ponto de aplicagédo

. Momento maximo admissivel na carga vertical (Nem) 23 @
Numero do modelo =)
carga F (N) E Mb Mc L
RCD-GRSNA 14 0,04 0,04 0,07
RCP2-GRSS 60 0,5 0,5 15 * O ponto de aplicacéo da carga mostrado acima indica a posi¢ao da carga.
aplicado ao dedo.
RCP4-GRSM 356 1.9 2.7 4.6 Essa posicéo varia dependendo do tipo de carga.
« Carga devido a forca de preensao: Ponto de preensdo
RCP4-GRSL 558 3,8 515) 9,5 « Carga devido a gravidade: Posicao do centro de gravidade
« Forca inercial durante o movimento, forca centrifuga durante a rotagao:
RCP4-GRSW 651 5.1 7.2 124 posicéo do centro de gravidade

1. Os valores permitidos listados acima séo valores estaticos. 2. Os valores permitidos s&o valores por dedo.

O momento de carga representa a soma total das cargas de diferentes tipos.

* O peso do dedo e o da pega de trabalho também esté&o incluidos na forca externa.
A forca externa que o dedo recebera também inclui a forca centrifuga gerada quando a garra gira.
ao segurar a pega de trabalho, ou a forga inercial gerada quando o atuador acelera/desacelera durante o movimento.
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Como selecionar garras

Tipo de alavanca

Verifique a forga de preensédo necessaria
e a forga maxima.

massa admissivel da peca de trabalho.

Verifique 0 momento de inércia

around the finger attachment.

Verifique as forgas externas

the finger will receive.

27

Verifique a for¢ca de aperto necessaria e a massa maxima permitida da pega de trabalho.

Siga as mesmas instrucdes do passo 1 para o tipo de deslizador para calcular a forca de preenséo necessaria.

force and confirm that the specified condition are met.
ey

i

]

i

Transferéncia normal da peca de trabalho :
i

Forca de preens&o necessaria ’ Pelo menos 10 a 20 vezes a massa da parte que trabalha. s !
I

Massa maxima permitida da pega de lrabalhu) Né&o mais que 1/10 a 1/20 da forca de preenséao. i
j/ i

o 1 1
&) (=0
i
I

Receber grande aceleracao/desaceleragao ou impacto 7 7

Forca de preensao ’ Pelo menos 30 a 50 vezes a massa da parte que precisa ser trabalhada,

necessaria. Massa maxima permitih da peca: N&o superior a 1/30 a 1/50 da forga de preensdo. F/2 — ‘

de atrito 1
W (mg)

Check the inertial moment around the finger attachment.

Confirm that the total inertial moment around the Z-axis (fulcrum) of the finger attachment is within the
allowable range. Divide the total inertial moment into multiple components according to the configuration
and shape of the finger and calculate each component separately. An example of calculating the total inertial

O momento, ao ser dividido em dois componentes, é apresentado abaixo. Z: (ponto de apoio)

[1] Momento inercial JZ1 em torno do eixo
Z1 (centro de gravidade de A) (Secéo A) R2
m1: Massa de A (kg) al, -

b1, c1: Dimensdes de A (mm)

-

-

m1 (kg) =al x b1 x c1 x Specific gravity x 10°°

m1(a1?xb1%) x 10°
12

171 (kg *m?) =

[2] Momento de inércia JZ2 em torno do eixo
Z2 (centro de gravidade de B) (Secéo B)

m2 : Massa de B (kg) a2,
b2, c2 : Dimensdes de B (mm)

m2 (kg) = a2 x b2 x c2 x Specific gravity x 10°

m2 (a2’ x b2%) x 10°
12

Jz2 (kg = m?) =
- B

\ |
N Z: Ponto de apoio

[3]Momento inercial total J em torno do eixo Z (fulcro)

R1: Distance from the center of gravity of A to the fulcrum of opening/closing finger (mm)
R2: Distance from the center of gravity of B to the fulcrum of opening/closing finger (mm)

J(kg)*m?) =(Jzi+ mTR12x 10°) + (Jz2 + m2 R2*> x 10°°)

Ntimero do modelo Monjento inercial admissivel J (kg 1,5x10y4 -m?) Mass m (roughly) (kg)
RCP2-GRLS 0,07
RCP4-GRLM 6,0x10y4 0,15
RCP4-GRLL 1,3x10y3 0,25
RCP4-GRLW 3,0x10y3 0,4
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Check the external forces the finger will receive. 15

[1] Torque de carga admissivel T

NN
\\\?\\\
r
R e
I
|

Confirm that the load torque the finger will receive is equal to or less than the
torque de carga maximo admissivel. O torque de carga € calculado a partir de
weight of the finger and that of the work part as follows.

R

‘\vi:‘\\\
il

i

o

\d

m1: Massa da peca de trabalho (kg)
R1:  Distance from the center of gravity of the work part to the fulcro  of opening/closing finger (mm) Wi v

¥

m2: Massa do dedo (kg)
R2:  Distance from the center of gravity of the finger to the fulcro  of opening/closing finger (mm)

vl . 2 Z: (Ponto de apoio)
g: Gravitational acceleration (9.8 m/s%)

R2

T=(W1 xR1 x 103 + (W2 x R2 x 107) + (Other load torque) R1
=(m1gxR1x10%) + (m2 g x R2 x 10?) + (Other load torque)

* A forga centrifuga gerada quando a garra gira enquanto segura a peca de trabalho ou a forga inercial gerada pelo atuador
accelerates/decelerates while moving horizontally, is also a part of the load torque the finger will receive. Add each applicable forga para o
aforementioned torque to calculate the total torque, and confirm that the total torque is equal to or less than the maximum allorque de carga ondulatéria.

Ntmero do modelo Torgue maximo de carga admissivel T(Nm) *
RCP2-GRLS 0,05
RCP4-GRLM 0,35
RCP4-GRLL 0,70
RCP4-GRLW 1,50

[2] Carga de empuxo admissivel F

Confirm that the thrust load generated by the finger opening/closing axis
€ igual ou inferior a carga admissivel.

F = W1+ W2 + (Outra carga de empuxo) B O - O G

=mlg+m2g + (Outra carga de empuxo) Fl | | sjeejessgealiilemessamo seos @;, =

oo I}

Nimero do modelo Carga de empuxo maxima admissivel F (N)

RCP2-GRLS 15
RCP4-GRLM 20
RCP4-GRLL 25
RCP4-GRLW 30

28
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P con-ca

Tipo de posicionador / trem de pulsos / rede de campo ]

E
( Controlador de posicéo da série CON para garra RCP2/RCP4 ) 4

Lista de Modelos

Controlador de posi¢cao RoboCylinder PowerCon 150 <PCON-CA>

e W
Vista externa
Tipo de rede de campo (*) Mechatrolink ainda sem conformidade CE.
® @
. Posicionador Trem de pulsos Dev/r';;\f:\f‘)-—) CC'Link % Com I.I'W EtherCAT. ™ El m W
ipo de
tipo tipo
DeviceNet CC-Link PROFIBUS CpmpoNet MECHATROLINK EtherCAT EtherNet/IP PROFINET
specification | specification | specification | specification |specification(*)| specification | specification | specification
Cédigo de E/S NP/PN PLN/PLP DV cC RP CN ML CE EP PRT
Incremental specification O @] &) O o O O O O O
Com absoluto o _ o o) o o o) o e o
bateria
Simples Com absoluto
@] - O @] @] O O O O O
absoluto unidade de bateria
specification —
= Hontn e 0 - o o o 0 o o o 0
bateria

Posicionador/Rede de campo de 8 eixos

( Controlador de posigéo da série SEP para garra RCP2/RCP4 )

Lista de Modelos

Tipo C
Categoria de E/S - PN DV cc RP CN ML CE EP PRT
Nome do item pecificacéo PIO pecificacdo PIO Especificacdo CompoNet MECHATROLINK Especificacdo ProfiNet
(Tipo NPN) (Tipo PNP) Especi &0 Devi ificacdo CC-LiROFIBUS-DP especificacdo especificacéo (*) Especificacdo EtherEWerNet/IP especificacédo

(*) Mechatrolink ainda sem conformidade CE.

Vista exterior %
A imagem mostrada é da especificagdo PIO.

Dependendo da categoria de E/S, o conector PIO e o conector de juncéo da rede
de campo variam.

Opera com qualquer uma das conexdes de rede de campo acima. E possivel escolher entre um método de comunicagéo serial
Opera através de sinais digitais do CLP

Descrigdo do it¢m (Controlador Légico Programvel, com controle de especificacdo PIO ou a transmissédo de posicéo, velocidade e aceleragdo de deslocamento por meio de dados.

Numero de vagas 3 posicdes por eixo 256 posicdes por eixo (Nao hé limite se operado diretamente por transferéncia de dados)

29
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Posicdes padrao / Tipo a prova de poeira (Modelo C/CW)

( Controlador de 3 posi¢cdes da série SEP para garra RCD )

Descrigdo do modelo do controlador

pser — [ — 3 - am - mm - =

Série Motor Codificador
Tipo Tipo de E/S Comprimento do cabo de E/S Tenséo da fonte de alimentag&o

Sem escovas, ;{remental | E

Padréo cabo 24v CC |

CC,25W

NPN
prova de poeira PNP 2 m (padréo)

Tipo de posicionador / trem de pulsos / rede de campo ]

( Controlador de posigéo da série CON para garra RCD )

Lista de Modelos

Controlador de posi¢cédo do RoboCylinder <DCON-CA>

Tipo de rede de campo (V) ink ainda sem i CE.
of @
oo " e, 1 —
PIO Tipo de trem de ﬂm.u';v:f3 CC’LIHR % cm o MECHATROLNK) EtherCAT. ™ E’fherm i%#
Tipo de E/S .
tipo pulsos X
Conexao Conexéo Conexéo Conexao Mechatrolink Conexao Conexao PROFINET-IO
DeviceNet CC-Link PROFIBUS-DP | CompoNet conexao EtherCAT EtherNet/IP conexao
specification | specification | specification | specification |specification (*)| specification | specification | specification
Coédigo de E/S NP/PN PLN{PLP DV CcC RP CN ML CE EP PRT
Incremental specification y | y y y y y y y y

Descricdo do modelo do controlador

DCON — Qe — [ . —[_J—[_J— o —[ ]

Série Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Tipo de E/S Comprimento do cabo de E/S Tenséo dafontede  Montagem do controlador
alimentagéo specification
| |
2m
v ” 3m
Motor de 2,5 W PIO (NPN) specification
5m
(motor CC sem escovas) PIO (PNP) specification
. N * If the field network specification
Pulse-train (NPN) specification Se selecionado, o comprimento do cabo de E/S
S0
Pulse-train (PNP) specification
DeviceNet specification
CC-Link specification Screw fastening specification
PROFIBUS-DP specification DIN rail mounting specification

CompoNet specification
MECHATROLINK specific. (*)
EtherCAT specification
EtherNet/IP specification
PROFINET-IO specification

* Mechatrolink ainda sem certificacédo CE.
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