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O modelo 2 e tipo & prova de poeira [N séo agora
Cleanroom Type foi adicionado a linha de produtos das garras de dois
dedos RCP2-GRS/GRM e de trés dedos RCP2-GR3SS/GR3SM.

‘ Caracteristicas

Disponiveis nos tipos para salas limpas e a prova de poeira.

Alla

Os tipos para salas limpas e a prova de poeira foram adicionados ao tipo de deslizador com garra. ] O
Sa&o otimizadas para uso como garras em salas limpas e ambientes empoeirados. . .
P 9 P P Apoio Apoio
O que é limpeza? Oqueé Au de Protecdo ' AN
1° Namero
A Classe 100 e a Classe 10 sa@o exemplos da unidade E a classe especificada nas AR G S IEESQEEES
) ® N7
de limpeza. normas IEC. 2°Numero
. Protecao contra entrada de agua
A Classe 10 (0,1 ym) indica um ambiente com 10 ou A prova d'agua e a prova
Selido A entrada de poeira ndo € totalmente impedida, mas nao
menos particulas de poeira com tamanho igual ou de poeira. . entra em quantidade suficiente para interferir no funcionamento
| P50 Particula satisfatério do equipamento.
superior a 0,1 ym em uma area de 1 pé clbico.
Agua Nenhuma protegéo contra liquidos.

Rigidez aprimorada

Ao aprimorar a estrutura da guia de base, os dedos da série RCPZ-GRS/RCPZ-Gapresemam o d@o da resisténcia a folga contra 0 momento de carga em comparagéo com a

série anterior. A situacdo pressupde a aplicagdo de uma carga transitéria que exceda o momento de carga admissivel.

Medicdo da folga em funcdo do momento de carga aplicado aos dedos da garra.
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Torque admissivel: 8,3 N-m(para RCP2 [GRM) A folga gerada com trés vezes o N&o havera folga até que seja
. momento admissivel em produtos aplicado cinco vezes o momento
E o valor admissivel do momento aplicado pela operacéo de preensao. . . .

convencionais admissivel do novo produto.

<Nota> As cargas mostradas no grafico nao séo as cargas admissiveis. Aplicar uma carga que exceda o momento admissivel pode danificar o atuador, o que pode reduzir significativamente a vida Gtil do produto ou causar mau funcionamento.

Suporte para posicionamento multiponto, forca de preensé&o ajustavel

O controle servo permite o posicionamento de até 512 pontos, e a for¢ca de preenséo é ajustavel.

] Isso facilita o ajuste da largura de abertura/fechamento dos dedos durante a troca de configuracdes e permite segurar pecgas de trabalho que se deformam facilmente.
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Linha de produtos

Rc CYLINDER

Garra RCP2

Tipo de controle deslizante

Sala limpa

A prova de poeira

Especificacdes do produto

2 dedos

3 dedos

2 dedos

3 dedos

- R
o RGN
o
e I
- .
e — T

Tipo de série de pspecificagdes

Sala limpa

Numero de

Dedos

Vista externa

Largura da garra [ Curso de abertura/fechamento

Forga maxima de aperto (N)
(mm) (mm)

Veja a pagina

GRS ’— 74 10 (5 por dedo) | 21 (10,5 por dedo)

GRM ‘— 79 14 (7 por dedo) 80 (40 por dedo)

RCP2CR

GR3SS &- 62 10 (5 por dedo) | 22 (7,3 por dedo)

GR3sSM ¢ 80 | 14(7pordedo) | 102 (34 por dedo)

GRS ’. 74 | 10(5pordedo) | 21 (10,5 por dedo)

GRM ‘ 79 14 (7 por dedo) | 80 (40 por dedo)

GR3SS & 62 10 (5 por dedo) | 22 (7,3 por dedo)

GR3SM ! 80 14 (7 por dedo) | 102 (34 por dedo)




Machine Translated by Google

Cilindro ROBO para sala limpa, pinca de 2 dedos,
- Tipo deslizante pequeno, largura de 74 mm, motor de pulso

R C P 2W G R S Cilindro ROBO & prova de poeira, pinca de 2 dedos,
= Tipo deslizante pequeno, largura de 74 mm, motor de pulso

yModdo  REP — GRS — . — 20p — 1 — 10 — [ ] — [] — [

Especificacdo

- . J— . J— o J— — Desaceleragdo . Apertura/ ~ —— Aplicavel — —_— .
Unid Série Tipo Codificador Motor oy o cp c do cabo Opgoes
RCP2CR: Sala limpa I: Incremental 20P: Motor de pulso 1: Relagdo de 10: 10 mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Nenhum FB: Suporte de flange
RCP2W: A prova de poeira tantadho 20 desaceleragao (5 mm por PSEL P:im SB: Suporte do eixo
1 dedo) P3: PCON-CA S:3m VL: Especificagéo da junta
PMEC/PSEP M: Sm de vécuo em forma de L
MSEP x{Brdonalizado

RLIC] cabo do robo

y Diagrama de correlacédo entre forca de preenséo e limite de corrente elétrica
Ao pressionar, a forca de preensao (empurréo) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites de
corrente elétrica de 20% a 70%.

46 - —:v O
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Centro de

L] massa

L1

*Mantenha L1 a uma distancia maxima de 50 mm do centro de massa.
* A forga de preensao no grafico abaixo pressupde que L1 e L2 na figura acima sejam zero. Observe
também que a forga de preensdo é a soma das forcas de preensao de ambos os dedos.

Junta de vacuo de ar 35
30
25
* Afigura acima mostra o tipo de sala limpa.
\ ; . 20 —=
0 modelo a prova de poeira ndo possui junta de vécuo para ar. = ——
15 —
(LA méaxima de indica a i de operagao em um dos lados. //
4 ’ _—
A velocidade operacional relativa € o dobro desse valor. 10 —
(2) A forga maxima de preens@o é a soma das forgas de preensao de ambos os dedos, em um ponto de preensdo onde el
0-N no ha deslocamento ou distancia de projecao. O peso da pega de trabalho que pode ser
Aforga efetivamente exercida sobre a pega depende do coeficiente de atrito entre as garras e a pega de trabalho, 0
2 J © pega dep ¢ pes 0 10 20 30 40 50 60 70

bem como do formato desta. Como regra geral, o peso da pega nao deve exceder de 1/10 a 1/20 da forca de

Limite de corrente elétrica (proporgao percentual)

sobre a selegfio preenséo.

* 0 ponto de fixag&o 0 deve ser o centro de massa no desenho. * O gréfico de forga de preens&o acima mostra valores de referéncia. Por favor, considere uma

(3) Consulte “Como selecionar a garra” no final do Catalogo Geral do Cilindro ROBO para obter instruges. margem de erro de até £15%.

Para selecionar uma garra
(4) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,3G ( * Observe que, ao agarrar (empurrar), a velocidade € fixa em 5 mm/s. )

Especificacdes do atuador

yForga e curso méaximos de preensio Curso e velocidade maxima de abertur 1to / i de sucgao
. Desaceleragao Forga méaxima de aperto AVC AVC 10
Numero do modelo —— ™ @) Relagio de desaceleracis (mm) Quantidade de sucgao (*)
e 33,3 mm/s
- |- -1-10- 1 10Ny/min
RCP2CR-GRS-1-20P-1-10- {0 N N (o dode) 5
1
(10,5 por dedo) (5 por dedo) I A
RCP2W-GRS--20P-1-10- {-p Para salas impas

Legenda:@ntroladores aplicaveis 2primento do c Opcoes
AVC LZ_kompHmemo do cabo

Curso (mm) Especificagdo Prego padrdo Prego padréo

10 Sala limpa = Tipo Cédigo do cabo Codigo do controlador aplicavel

prova de pocira. _ P3 P1

P (1m) — —

Tipo padréo S (3m) — —

M (5m) — —

|_X06 (6m) ~ X10 (10m) — —

c especial X11 (11m) ~ X15 (15m) — —

X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m) ~ RO3 (3m)
RO4 (4m) ~ ROS (S5m) O cabo do robé é
Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m)
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) = R20 (20m)

— padréo para P1

Gop < para confimar cada op
Nome Codigo da opgao Prego padréo ltem Descri¢ao
Suporte de flange e — Serie Sala limpa & prova de po
Suporte do eixo - . SB] — Siseny Correia de distribuicAo + parafuso rapezoidal (passo de 1.5 mm)
Especificagéo de junta de vacuo em forma de L (somente para salas impas) VL e posicl 40,01 mm
Retaliagdo 0,15 mm ou menos por dedo i por uma mola)
Movimento Perdido 0.1 mm ou menos por dedo
<Codigo da opgéo> Momento de carga estatica admissivel Ma: 6,3 Nm Mb: 6,3 Nm Mc: 7,0 N-m Guia de
FB...Somente suporte: RCP2-FB-GRS Guia roletes cruzados
SB...Somente 0 suporte: RCP2-SB-GRS Limpeza Classe 10 (0.1 ym) —
* Verifique o tamanho do suporte na explicagdo das op¢des no final do Catéalogo Geral do Cilindro ROBO. Codigo 1P - | IESO.
Peso 0.42kg
Ambiente T 0~40°C Umidade 20~85% UR ou menos (sem £l
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Dimensdes

0s desenhos CAD
podem ser baixados do site.

www.intelligentactuator.co

* 0 lado aberto do controle deslizante é a posigao inicial
* Abaixo esta um desenho do modelo para sala limpa. O modelo  prova de poeira ndo possui junta de vacuo.
*0 cabo flexivel do atuador n&o é um cabo de robo.

ovsenacio

* Utiize 0 oriicio passante 93H7 para posicionamento

dos dedos.

24 (Ponto de preenséio MAX.)

M3
O mesmo acontece do outro lado.
8 ! -
i &)
y AN o s
% ST AN

B3H7 através de*

e ]

26

(Gentro de massa) |
T 1

* Calcule 0 momento com esta posicéo como referéncia.

203

Especificacao da junta de vacuo em forma de L

Conexao de vacuo de ar (diametro externo do tubo aplicavel 26)

+0,03
profundidade 25

(0 mesmo do lado oposto)

Nao esta incluido no modelo & prova de poeira (RCP2W).

(15)

4-M4 profundidade 6

0005

+0,03
© . 93 0 profunddade 25 _
A @
X 2
2 ;¢ — S1iEm)
e ]
o

Capa de borracha

Material: Borracha de (preta)

4-M4 profundidade 6

(0 mesmo do lado oposto)

+0,05
0

profundidade 2.5

(0 mesmo do lado oposto)

oladores Aplicaveis

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

No Vista externa

Pontos de posigo méx. Tenséo de enrada Capacidade da fonie

Valvula solenoide multieixo

Tipo (Especificagéo PIO)

Valvula solenoide multieixo

Tipo ( Especificacéo de Rede)

MSEP-I)- (I 1-£0)

Posicionador do tipo baseado em

controle PIO, permitindo a conexao de
até 8 eixos.

3 pontos

MSEP- 1) - (T3~ V(0

Posicionador de rede de campo,
permitindo a conexo de até 8 eixos.

256 pontos

Tipo de posicdes

Especificago de alto desempenho

Tipo de trem de puisos

Especificagéo de alto desempenho

Tipo de rede
Especificagéo de alto desempenho

PCON-CA-20P V {T32-0")

Equipado com driver de alta poténcia
Posicionador do tipo baseado em controle PIO

512 pontos

PCON-CA-20PWAI-PL -2-0[ ]

Equipado com driver de alta poténcia

Tipo de entrada de trem de pulsos

PCON-CA-20P V {1 -¢0)

Equipado com um driver de alta poténcia
Suporta 8 grandes redes de campo.

768 pontos

Tipo de trem de pulsos (diferencial)

Especificacéo do driver de linha)

Tipo de trem de pulsos (aberto)

Especificagdo do Coletor)

PCON-PL-20PI- | -260)

Entrada de trem de pulsos com
suporte para driver de linha diferencial

PCON-PO-20PI- 1 -20)

Tipo de entrada de trem de pulsos com

suporte para coletor aberto

Comunicagao serial

Tipo

PCON-SE-20PI-N-0-0

Comunicac&o serial dedicada

64 pontos

Tipo de controle do programa

PSEL-CS-1-20PI- 1-20)

E possivel programar até 2 eixos.

1500 pontos

* Isto se aplica ao PSEL de eixo Gnico.

* (iiindica o nimero de eixos (1-8).

* (Thdica o ipo de E/S (NPIPN).

* (Whindica o codigo de especificagao da rede de campo.

* (hdica o tipo CILC. Até 6 eixos podem ser conectados se LC for selecionado.

* (Wndica o tipo de codificador. igite WAI para

alimentagao
Veja ROBO
24vee Cilindro
Catalogo Geral
* Hca o codigo N

SApara

absoluta simples.

NPN) ou P PNP).
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RCP2CR-GRM

Cilindro ROBO para sala limpa, pin¢ga de 2 dedos,
Tipo deslizante médio, largura de 79 mm, motor de pulso

RCP%_%BMe M(gioa{ rtjaurgd§7gmg ,emgtg §e’ pulso

y Modelo RCP2CR __ — — —_— o — — —
et e — GRM . 28P 1 14 ] [ ] L]
cificagcao A i
Usr:'i): ¢ Série — i ——  Codificador Motor ~ —— Desa;i‘:gao —Gu”:bje"“’a/ ép“”"e' T e T Opgdes
RCP2CR: Sala limpa I: Incremental 28P: Motor de pulso 1: Relagdo de 14: 14mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Nenhum FB: Suporte de flange
RCP2W: A prova de poeira tanfadho 28 desaceleragao @y PSEL P:1m SB: Suporte do eixo
11 dedo) P3: PCON-CA S:3m VL: Especificagdo da junta
PMEC/PSEP M: 5m de vécuo em forma de L
MSEP X{Pérsonalizado

R[] cabo do robd

y Diagrama de correlacdo entre forca de preenséo e limite de corrente elétrica
Ao pressionar, a forca de preensao (empurréo) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites de
corrente elétrica de 20% a 70%.

*Mantenha L1 a uma distancia

o

i
g

Centro de

L1

massa

maxima de 80 mm do centro de massa.

* A forca de preensao no gréfico abaixo pressupde que L1 e L2 na figura acima sejam zero. Observe
também que a forca de preensao é a soma das forcas de preensdo de ambos os dedos.

140
Junta de vacuo de ar
120
100
* A figura acima mostra o tipo de sala limpa.
O modelo a prova de poeira néo possui junta de vécuo para ar. 80
- 60 ]
WA méxima de indica a de operagéo em um dos lados. .
A velocidade operacional relativa é o dobro desse valor. 40 /
(2) A fora méxima de preenso é a soma das forgas de preensao de ambos os dedos, em um ponto de preensdo onde 20 /
0N o ha deslocamento ou distancia de projecao. O peso da pega de trabalho que pode ser
P T A forga efetivamente exercida sobre a pega depende do coeficiente de atfito entre as ganras  a pega de trabalho, 0 o I 2 2 0 = 0 2

sobre a selegfio preenséo.

Para selecionar uma garra

bem como do formato desta. Como regra geral, o peso da pega nao deve exceder de 1/10 a 1/20 da forca de

* 0 ponto de fixagao 0 deve ser o centro de massa no desenho.

(3) Consulte “Como selecionar a garra” no final do Catalogo Geral do Cilindro ROBO para obter instruges.

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

Limite de corrente elétrica (proporgao percentual)

margem de erro de até

* O gréfico de forca de preensdo acima mostra valores de referéncia. Por favor, considere uma

+15%.

(

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

)

Especificacdes do atuador

yForga e curso méaximos de preensio Curso e velocidade maxima de abertur 1to / de sucgao
Desaceleragéo | éxima d AVC AvC 10
N d del rca maxima de aperto .
imero do modelo . ™ P e ) Quantidade de sucgao (*)
= 36,7 mm/s
- |- -1-14- 1 10Ng/min
RCP2CR-GRM-I-28P-1-14- b ) " " For dede) 5
(40 por dedo) (7 por dedo) I A
v

RCP2W-GRM-I-28P-1-14- 1% Para salas impas

Legenda:@ntroladores aplicaveis 2primento do c Opcdes

Lglompnmemo do cabo

AVC
Curso (mm) Especificagdo Prego padrdo Preco padréo
14 Sala limpa — Tipo Cédigo do cabo Cédigo do controlador aplicavel
A prova de poeira — P3 P1
P (1m) — —
Tipo padrédo | S (3m) 7 7
M (5m) — —
X06 (6m) ~ X10 (10m) - —
Comprir especial X11 (11m) ~ X15 (15m) - -
X16 (16m) ~ X20 (20m) - -
RO1 (1m) ~ R03 (3m) -
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) — 0O cabo do rob &
Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) - ar o1
= adréo para
R11 (11m) ~ R15 (15m) P s
R16 (16m) ~ R20 (20m) -
(’:’:)Op * Consulte as paginas de referéncia de opgdes para confirmar cada op Especificacdes do atuador
Nome Cédigo da opedo Prego padrao ftem Descricao

Suporte de flange P - Série Sala limpa a prova de poeira |

Suporte do eixo SB Sisiema de acionamento Correia de distribuico + parafuso trapezoidal (passo de 1.5 mm)

Especificagdo de junta de vacuo em forma de L (somente para salas limpas) VL - 4o 0,01 mm

<Codigo da opgéo>

FB...Somente suporte: RCP2-FB-GRM

SB...Somente o suporte: RCP2-SB-GRM

* Verifique o tamanho do suporte na explicagdo das op¢des no final do Catéalogo Geral do Cilindro ROBO.

Retaliagao

0,15 mm ou menos por dedo (pressionado constantemente por uma mola)

Movimento Perdido

0,1 mm ou menos por dedo

Momento de carga estatica admissivel

Ma: 6,3 Nsm Mb: 6,3 Nem Mc: 8,3 N*m Guia de

Guia roletes cruzados

Limpeza Classe 10 (0.1 ym) -
Codigo IP - | 1P50
Peso 062 kg

Ambiente operacional

Temperatura 0-40°C Umidade 20-85% UR ou menos (sem condensac&o)
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Dimensdes

0s desenhos CAD
podem ser baixados do site. www.intelligentactuator.col

* 0 lado aberto do controle deslizante é a posicao inicial.
* Abaixo esta um desenho do modelo para sala limpa. O modelo a prova de poeira ndo possui junta de vécuo.
* O cabo flexivel do atuador ndo € um cabo de rob6.

o

* Utiize o orifcio passante 83H7 para posicionamento

dos dedos.

o
Parafuso de aberturalfechamento com os dedos
4-M4 -
85 —1 —t

0 mesmo acontece do outro lado. \ i ——
\‘];\
IR Yy VY : s WAV
8 by B [
—
03H7 através de* 4 NG|
20 Especificacéo da junta de vacuo em forma de L
51 (Ponto de fixagdo MAX.)* Calcule 0 momento com esta posicabGenisasieranarsa)
-

Conexéo de vacuo de ar (diametro externo do tubo aplicavel g6)

N&o esté incluido no modelo a prova de poeira (RCP2W).

(15)
3|
- 2
108
24
+003
203 "O'profundidade g
(0 mesmo do lado oposto) i
4-M4 profundidade 6
+0,03
3 0 profundidade 2,5
-
— gl
@ @
® o | BN
E
51 Capa de borracha 4M4 profundidade &
Material: Borracha de policloropreno (preta) 0,08 (0 mesmo do lado oposto)
23 0% pouncace2s

(0 mesmo do lado oposto) Peso (kg)

oladores Aplicaveis

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

Vista externa Pontos de posigo méx. Tenso de enrada Capacidade da fonte de alimer

Vélvula solenoide mulieixo Posicionador do tipo baseado em
N MSEP- I}y 1 -€0) controle PIO, permitindo a conexéo de 3 pontos
Tipo (Especificagéo PIO) até 8 eixos.

Posicionador de rede de campo,

Valvula solenoide multieixo
MSEP- I{)- {1}~ V(0 permitindo a conexéo de até 8 eixos. 256 pontos

Tipo (Especificagdo de Rede)

Tipo de posicdes Equipado com driver de alta poténcia
o de posic PCON-CA-28P V (T-0) aup P 512 pontos

Especificagéo de alto desempenho Posicionador do tipo baseado em controle PIO

Tipo de trem de pulsos PCON-CA-28PWAI-PL -2-0 ] Equipado com driver de alta poténcia

Especificagéo de alto desempenho Tipo de entrada de trem de pulsos

Veja ROBO

Equipado com um driver de alta poténcia
PCON-CA-28P V - . 2avEe ’
o Suporta 8 grandes redes de campo. CRIFEIES Cilindro

Tipo de rede
Especificagéo de alto desempenho

Catalogo Geral

Tipo de trem de pulsos (diferencial) Entrada de trem de pulsos com

PCON-PL-28PI- | -2
0 suporte para driver de linha diferencial

Especificagao do driver de linha)

Tipo de lverun de pulsos (aberto) PCON-PO-28P1 1 -4T) Tipo de entrada de trem de pulsos com

Especificagdo do Coletor) 9 suporte para coletor aberto
Comunicagao serial N 4 5

PCON-SE-28PI-N-0-0 Comunicagao serial dedicada 64 pontos
Tipo
E possivel programar até 2 eixos.
Tipo de controle do programa PSEL-CS-1-28P1- 1 -240) possivetprog 1500 pontos
*(Whdica o tipo de E/S (NPIPN). * (kdica o tipo CILC. Até 6 eixos podem ser conectados se LC for selecionado. H ) - .
*Isto se aplica ao PSEL de eixo tnico. " S i = *indica o cédigo N NPN) ou P PNP).

* (IMindica o ntmero de eixos (1-8). * (Whindica o cédigo de especificacao da rede de campo. * (Wndica o tipo de codifcador. Digite WAI para especi i SA para especi absoluta simples.
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Cilindro ROBO para sala limpa, garra de 3 dedos,
R C P 2 C R -G R 3 : ;: ; Tipo deslizante, largura de 62 mm, motor de pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira RCP2W-GR3SS , garra de Bbetsiszante, largura de 62 mm, motor de pulso

yuoaslo  RCPR —GRgss— . — 2P — 30 — 10 — [ — [ — [

Especificacéo

Unid Série - Tipo ~ Codificador T Motor — Desa;:lzearoacéo _Gm:::enural e épllcavel —  c docabo Opcdes
RCP2CR: Sala limpa I: Incremental 28P: Motor de pulso 30: Relagéo de 10: 10 mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Nenhum FB: Suporte de flange
RCP2W: A prova de poira tanfadho 28 desaceleragao (5 mm por PSEL P:1m SB: Suporte do eixo
130 dedo) P3: PCON-CA S:3m VL: Especificagio da junta
PMEC/PSEP M: 5m de vécuo em forma de L
MSEP x{Bérdonalizado

RLICI cabo do robo

y Diagrama de correlacdo entre forca de preenséo e limite de corrente elétrica

Ao pressionar, a forca de preensao (empurrao) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites
de corrente elétrica de 20% a 70%.

Centro de massa

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

\ fixa em 5 mm/s.

* Mantenha L a uma distancia maxima de 50 mm do centro de massa.
* Aforga de preens&o no grifico abaixo pressupde que L na figura acima seja zero.

Note também que a forca de preenséo é a soma das forcas de preensao de todos os dedos.

F
35
Junta de vécuo de ar 30
25
20 —
* Afigura acima mostra o tipo de sala limpa. /,—
0 modelo & prova de poeira no possui junta de vécuo para ar. 15 =
i
10 ]
(1) A forca méxima de preenso é a soma das forcas de preensao de todos os dedos no ponto de preenso 0 (*) e /
5
com distancia de projecao 0. Para o peso real da peca transportavel, consulte o
P O_N T Explicagio a direita. 0
0 10 203050 40 60 70

* O ponto de fixagéo 0 deve ser o centro de massa no desenho.

e Limite de corrente elétrica (proporgio percenual)
sobre 2 sEIegfo | o) Consulte “Como selecionar a garra” no final do Catalogo Geral do Cilindro ROBO para saber como selecionar

uma garra.
* O gréfico de forga de preensao acima mostra niimeros de referéncia. Por favor, considere as margens.

até +15%.

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

Especificacdes do atuador

yForca e curso maximos de preensao Curso e velocidade maxima de abertur 1o / i de sucgéo
Numero do modelo Desa;:le;ﬁo (e méxir(r;; de aperto A;I:m) R T e (::“) Quantidade de sucgao (*)
RCP2CR-GR3SS-I-28P-30-10- 1@ 2 " 30 40 mm/s 10Ng/min
RCP2W-GR3SS-1-28P-30-10- 13 N (73 por dec) (6 por dedo)  para salas impas

Legenda:@ntroladores aplicaveis 2primento do E@: Opcoes

AVC (ikon\pvwn\enlo do cabo

Curso (mm, Especificacdo Prego padrao Prego padréo

10 Sala limpa — Tipo Codigo do cabo Cédigo do controlador aplicavel

A prova de poeir; P3 P1

P (1m) — —

Tipo padrdo S (3m) _ —

M (5m) — —

|_X06 (6m) ~ X10 (10m) — —

c especial X11 (11m) ~ X15 (15m) - -

X16 (16m) ~ X20 (20m)
RO1 (1m) ~ RO3 (3m)

R04 (4m) ~ RO5 (5m) O cabo do robd é
Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) —
p— padréo para P1
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) = R20 (20m) —
* Consulte as Especifica¢des do atuador
Nome Codigo da opgao Prego padréo Item Descrigdo
Suporte de flange e — Série Sala limpa & prova de po
Suporte do eixo Se " em-im + helicoidal
Especificagdo de junta de vacuo em forma de L (somente para salas limpas) VL — e nosic £0,01 mm
Retaliagao 0.3 mm ou menos por dedo i por uma mola)
Movimento Perdido 0.1 mm ou menos por dedo
<Codigo da opgéo> Momento de carga estatica admissivel Ma: 3,8 Nem Mb: 3,8 Nem Mc: 3,0 N*m Guia de
FB...Somente o suporte: RCP2-FB-GR3S Guia roletes cruzados
SB...Somente 0 suporte: RCP2-SB-GR3S Limpeza Classe 10 (0.1 m) —
* Verifique o tamanho do suporte na explicagéo das opgdes no final do Catalogo Geral do Cilindro ROBO. Codigo IP | IESO.
Peso 0.7kg
Ambiente T 0~40°C Umidade 20~85% UR ou menos (sem £l
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Dimensdes

0s desenhos CAD
podem ser baixados do site.

www.intelligentactuator.co

* 0 lado aberto do controle deslizante é a posicao inicial.

* O cabo flexivel do atuador néo & um cabo de robd.

60,05

* Abaixo esta um desenho do modelo para sala limpa. O modelo a prova de poeira nao possui junta de vécuo.

Especificacéo da junta de vacuo em forma de L

Junta preumtica (24)

40 (Ponto de preensdo MAX.),
(g 1

10 (Centro de massa)

+0,03
2-83 0 profundidade 3

(0 mesmo do lado oposto)

4M5 profundidade 8

(0 mesmo do lado oposto

50 70

* N&o esta inclufdo no modelo & prova de poeira (RCP2W)
62
48
Capa de borracha
4-4,5
— 3-M3 profundidade 8 2
3
o 3
E 1
g % o e
g
w
bl =
S a
7 a
A b
w

Superficie de montagem

* Calcule 0 momento com esta posigdo como referéncia.

Detalhes de A (2:1)

(15)

Superficie de montagem

(0 mesmo do lado oposto)

+0,05

23 g ponddades
w (0 mesmo do lado oposto)
2
8 s

120

3-M4
(Profundidade efetiva 6)
Plugue om branco

(Parafuso de fixagdo Max4)

oladores Aplicaveis

Os atuadores da série RCP2 podem operar com os

Vista externa

abaixo. Sel

de acordo com sua necessidade.

Pontos de posigao méx. Ter

de entrada Capacidade da fonte de alimer

Prego padréao

Valvula solenoide multieixo Posicionador do tipo baseado em
X — MSEP- I )- (I~ 1-£0) controle PO, permitindo a conexao de 3 pontos
Tipo (Especificacéo PIO) até 8 eixos.
Valvula solenoide multieixo Posicionador de rede de campo,
N e MSEP- 'O‘ @' 'VO permitindo a conexao de até 8 eixos. 256 pontos
Tipo (Especificagéo de Rede)
Tipo de posicdes PCONCAZEP V (T20) Equipado com driver de alta poténcia e
Especificagéo de alto desempenho Posicionador do tipo baseado em controle PIO
Tipo de trem de pulsos PCON-CA-28PWALPL 2-0] Equipado com driver de alta poténcia
Especificagdo de alto desempenho Tipo de entrada de trem de pulsos
Veja ROBO
Tipo de rede Equipado com um driver de alta poténcia
P PCON-CA-28P V. @@ 768 pontos 24vcC Cilindro
Especificagdo de alto desempenho S B EENE LS (HES 0 CED Catélogo Geral
atalogo Geral
Tipo de trem de pulsos (diferencial) — PCON-PL-28PI- | @ Entrada de trem de pulsos com
Especificagdo do driver de linha) suporte para driver de linha diferencial
Tipo de trem de pulsos (aberto) PCON.PO28P1 1 45) Tipo de entrada de trem de pulsos com
Especificagéo do Coletor) suporte para coletor aberto
Comunicagao serial
PCON-SE-28PI-N-0-0 Comunicacéo serial dedicada 64 pontos
Tipo i
E possivel programar até 2 eixos.
Tipo de controle do programa I PSEL-CS-1-28P1- 1 -2) possivetprog 1500 pontos
* (U hdica o tipo de E/S (NPIPN). * (I)ndica o tipo C/LC. Até 6 eixos podem ser conectados se LC for selecionado.
* Isto se aplica ao PSEL de eixo Gnico. @ & ¢ 3 5 (=4 * HC& o codigo N NPN) ou P if PNP).

* (indica o namero de eixos (1-8).

* (Whindica o cédigo de especificacao da rede de campo.

* (Wndica o tipo de codificador. Digite WAI para e SApara

absoluta simples.
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RCP2CR-GR3SM

RCP2W-GR3SM

Cilindro ROBO para sala limpa, garra de 3 dedos,
Tipo deslizante, largura de 80 mm, motor de pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira, garra de 3 dedos,
Tipo deslizante, largura de 80 mm, motor de pulso

y Modelo RCP2CR ___ _— — — T — — —
oo memn _gpagu— . —ap — w0 — 1 — [ — [ — [J
SICHIEERED Série Tino Codificador ——  Motor  —— DeSaceleragdo - abertura)  ——  Aplicavel — do cab Opgties
Unid P Razio Golpe de ¢ o cabo PG
RCP2CR: Sala limpa I: Incremental 42P: Motor de pulso 30: Relagdo de 14: 14mm P1: PCON-PL/PO/SE N: Nenhum FB: Suporte de flange
RCP2W: A prova de poeira tanfadho 42 desaceleragao @ PSEL P:1m SB: Suporte do eixo
130 dedo) P3: PCON-CA S:3m VL: Especificacdo da junta
PMEC/PSEP M: 5m de vacuo em forma de L
MSEP x{B&donalizado
RLICI cabo do robo

Junta de vacuo de ar

* Afigura acima mostra o tipo de sala limpa.

O modelo & prova de poeira no possui junta de vécuo para ar.

y Diagrama de correlacdo entre forca de preenséo e limite de corrente elétrica

Ao pressionar, a forca de preensao (empurrao) pode ser ajustada livremente dentro da faixa de limites

de corrente elétrica de 20% a 70%.

Centro de massa

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

* Mantenha L a uma distancia maxima de 80 mm do centro de massa.
* A forca de preensdo no gréﬁﬁo abaixo pressupde que L na figura acima seja zero.

Note também que a forca de preenséo é a soma das forcas de preensao de todos os dedos.
F

130

120

100

80

60

(1) A forga méxima de preenso é a soma das foras de preensao de todos os dedos no ponto de preenso 0 (*) e
com distancia de projecao 0. Para o peso real da peca transportavel, consulte o
Explicagao a direita.

*0 ponto de fixagao 0 deve ser o centro de massa no desenho.

sobre aselegfio | 5y Consulte “Como selecionar a garra® no final do Catalogo Geral do Cilindro ROBO para saber como selecionar
uma garra.

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

40

/

20

10 20 30 40 50 60 70

Limite de corrente elétrica (proporgao percentual)

* O gréfico de forga de preenséo acima mostra niimeros de referéncia. Por favor, considere as margens.
até £15%.

Especificagdes do atuador

yForca e curso maximos de preensao Curso e velocidade maxima de abertur 1o / de sucgéo
imero do modelo Desar:::cao o méx"(rl“la) e Az’:m) Relagao de desaceleragao e (rt!‘r)n) Quantidade de sucgo (*)
RCP2CR-GR3SM-I-42P-30-14- » 0 » 30 50 mm/s 10Ny/min
RCP2W-GR3SM-I-42P-30-14- 13 ) (34 por e (7 pordede) * para salas limpas

Legenda:@ntroladores aplicaveis 2primento do E@: Opcoes

AvVC
Curso (mm) Especificacéo Prego padrdo
Sala limpa —
14 —
A prova de poeira

* Consulte as

Prego padrao
Tipo Cadigo do cabo Codigo do controlador aplicavel
P3 P1
P (1m) - —
Tipo padrao (3m) — _
M (5m) — —
| X06 (6m) ~ X10 (10m) - -
c especial X11 (11m) ~ X15 (15m) — —
X16 (16m) ~ X20 (20m) = =
RO1 (1m) ~ RO3 (3m) —
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) — 0 cabo do robd &
Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) - .
= padrao para P1
R11 (11m) ~ R15 (15m)
R16 (16m) ~ R20 (20m) _

Especificacdes do atuador

<Codigo da opgéo>

FB...Somente o suporte: RCP2-FB-GR3M

SB...Somente o suporte: RCP2-SB-GR3M

* Verifique o tamanho do suporte na explicagdo das op¢des no final do Catéalogo Geral do Cilindro ROBO.

Nome Cédigo da opgo. Prego padréo Item Descricéo
uporte de flange — Serie Sala limpa & prova de poeira
Supon‘e d? eixov i _ SB - y semdim + helicoidal
Especificagdo de junta de vacuo em forma de L (somente para salas limpas) VL — de £0,01 mm

Retaliagdo 0.3 mm ou menos por dedo por uma mola)
0,1 mm ou menos por dedo

Ma: 6,3 Nem Mb: 6,3 Nem Mc: 5,7 Nem Guia de

Movimento Perdido

Momento de carga estatica admissivel

Guia roletes cruzados

Limpeza Classe 10 (0.1 ym) —
Codigo IP — | P50
Peso 13kg

Ambiente T 0~40°C Umidade 20~85% UR ou menos (sem
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Dimensdes

0s desenhos CAD
odem ser baixados do site. ntelligentactuator

* O lado aberto do controle deslizante € a posicao inicial.
* Abaixo est4 um desenho do modelo para sala limpa. O modelo a prova de poeira ndo possui junta de vacuo.

* O cabo flexivel do atuador ndo é um cabo de rob6.

8|
H
2-CO,
25 Detalhes de A (2:1)
68 (Ponto de preens&o MAX.) 12 (Centro de massa) * Calcule 0 momento com esta posigdo como referéncia.
k

Especificacao da junta de vacuo em forma de L
e porat s

(O mesmo do lado oposto)

4-M6 profundidade 12
(O mesmo do lado oposto)

Junta pneumética (a2)

(15)

ol

(Profundidade efetiva 7)

* Nao esta incluido no modelo & prova de poeira (RCP2W).

3-M4 profundidade 8

80
59 78

4-95,5 62
Capa de borracha 12 Plugue em branco
.8 (Parafuso de fixagdo M5x6)
™
HH 7 1 .
— Superficie de montagem
)

AL - o=
D ~
= X N
4 Lot
i = ;
g o b [‘ I
2 = g ¢
| )
\
i
SR = o =
N /A &
AN 0 @
Lz 2 D, "y o
T
298 2301005 e

O mesmo do lado oposto)

1345

137

Peso (kg)

abaixo. Selecione o de acordo com sua necessidade.

Os atuadores da série RCP2 podem operar com os

Vista externa Pontos de posigao méx. Tenso de envada Capacidade da fonte d

Posicionador do tipo baseado em

MSEP- 1) {I)--1-60) controle PIO, permitindo a conexao de 3 pontos
até 8 eixos.

Valvula solenoide multieixo

Tipo (Especificagéo P1O)

Posicionador de rede de campo,

Valvula solenoide multieixo
MSEP- 'O N @" V(0o permitindo a conex&o de até 8 eixos. 256 pontos.

Tipo (Especificagao de Rede)

Equipado com driver de alta poténcia

Tipo de posicdes
PO de posid! PCON-CA-42P V {T32-0) 512 pontos
Especificagéo de alto desempenho Posicionador do tipo baseado em controle PIO
Tipo de trem de pulsos PCON-CA-42PWAI-PL 20 ] Equipado com driver de alta poténcia
Especificagdo de alto desempenho Tipo de entrada de trem de pulsos
Veja ROBO
Tipo de rede Equipado com um driver de alta poténcia
P PCON-CA-42P V (1Y) -¢0) 768 pontos 24 vee Cilindro
Especificagdo de alto desempenho Suporta 8 grandes redes de campo. )
Catalogo Geral
Tipo de trem de pulsos (diferencial)
* PCON-PL-42P! -1 ‘@ Entrada de trem de pulsos com
Especificagao do driver de linha) suporte para driver de linha diferencial
Tipo de trem de pulsos (aberto)
p " pulsos (aberto) PCON-PO-42P1 1-40) Tipo de entrada de trem de pulsos com
Especificaao do Coletor) suporte para coletor aberto
Comunicagao serial _
PCON-SE-42PI-N-0-0 Comunicagéo serial dedicada 64 pontos

Tipo

E possivel programar até 2 eixos.
1500 pontos

Tipo de controle do programa PSEL-CS-1-42PI- | -z@

* (Thdica o ipo de E/S (NPIPN). * (hdica o tipo CILC. Até 6 eixos podem ser conectados se LC for selecionado. Hca -~ » NPN) ou P » PNP)
= igy u b

*Isto se aplica ao PSEL de eixo tnico.
* (Whindica o codigo de especificagao da rede de campo. * (Wndica o tipo de codificador. Digite WAI para especi i e SApara absoluta simples.

* (iiindica o nimero de eixos (1-8).
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IAl America, Inc.

Sede nos EUA e Regido Oeste (Los Angeles): Escritério da
Regido Centro-Oeste (Chicago): 110 E. State Pkwy, Schaumburg, IL 60173 (800) 944-0333 Escritério da
Regido Sudeste (Atlanta): 1220 Kennestone Circle, Suite 108, Marietta, GA 30066 (678) 354-9470 www.intelligentactuator.com

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505 (800) 736-1712

Sede no Japédo: 577-1 Obane, Shimizu-ku, Shizuoka-shi, Shizuoka, 424-0103, Jap&o. As informacdes
contidas neste folheto do produto podem ser alteradas sem aviso prévio devido a melhorias no produto.

1Al Industrieroboter GmbH, Ober

der R6th 4, D-65824 Schwalbach am Taunus, Alemanha; IAI
(Xangai) Co., Ltd.
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Honggiao Rd., Xangai 200030, China IAl

Robot (Tailandia) Co., Ltd.
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Bangna Nuea, Bangna, Bangkok 10260, Tailandia
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