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ROBO
€C CYLINDER

Apresentamos o produto a prova d'agua IP67.

Cilindro radial —
A mais recente adicao alinha a prova de poeira/
Cilindro ROBO a prova de respingos Série RCP4W

Caracteristicas

Desempenho a prova de poeira e respingos de IP67

o cilindro esta submerso, sendo ideal para uso em maquinas de preparacéo de alimentos, maquinas de lavar roupa e outros

‘ O modelo RCP4W, do tipo haste, adota uma estrutura a prova de respingos para impedir a entrada de &gua mesmo quando
sistemas expostos a respingos e jatos de agua.

= Métodos de teste internos conformidade com a norma JIS C0920
Marcacao IP
Métodos de teste internos contra objetos sélidos

I P D D Deixe o produto em repouso por 12 horas em talco em p6 flutuante
—_— (granulometria: 25 ym).

A .

Primeiro digito BESWIERRE O produto ndo continha po.
Protecéo contra o corpo humano e

objetos solidos. Método de teste interno para comparagdo com ag

Mergulhe o produto em dgua e mantenha-o a 1 metro
abaixo da superficie da agua por 30 minutos.

Protegédo contra a entrada
de agua A &gua nao entrou no produto.

— Segundo digito

NOTA: O desempenho a prova de respingos foi medido apenas em relagédo a agua. A protecéo contra liquidos de arrefecimento, solugdes de limpeza, etc., ndo é
garantida. Se desejar usar seu produto em um ambiente onde possa entrar em contato com liquidos de arrefecimento, consulte a IAl previamente.

Classes IP

Alto

Classe IP Descricéo Produtos IAl aplicaveis
. . Totalmente protegido contra a entrada de
Objetos solidos p6 no equipamento.
IP67 ‘
) Mesmo quando o equipamento esta submerso em o Tipo de haste AT
Agua X K ~ A RCPAW RCP2W-SA16C
4gua, a 4gua ndo entra no equipamento. )
-
. . Totalmente protegido contra a entrada de
Objetos solidos | 6 no equipamento. S—
o de contledesizaie ISWA/ISPWA
4 RCP4W -
IP65 1
M !
O equipamento néo sofre nenhum efeito prejudicial, mesmo > |
Agua quando atingido diretamente por jatos de agua vindos de il ¥ Escada de robd
lquer direcao Tipo de haste do motor de pulso
qualquer diregao. RCP2W-RA4C/IRAGC F o IXNNW
. . Poeira que possa afetar o funcionamento do
i Obletos solidos equipamento n&o entra no equipamento.
|P5 4 = = . = Servomotor de 24 V tipo haste
) O equipamento nel.o s-ofre nenhum efeito nocivo, RCAW-RAS/RAL
Agua mesmo quando atlngldo por respingos de agua Tipo de haste de alto empuxo Servomotor de 200 V tipo haste
vindos de qualquer direg&o. RCP2W-RAL0C RCS2W-RA4
Poeira que possa afetar o funcionamento do
Objetos solidos | equipamento néo entra no equipamento.
IP50
B O equipamento n&o esta protegido contra agua. Pinca pequena (tipo & prova de poeira)
Agua RCP2W-GR

I Baixo



RCP4W

5 A OINHRE PACARIYANA Baf Al arieandd alnihas asie enquanto

Um guia linear com circulagdo de esferas esta integrado ao atuador para permitir cursos
mais longos, de até 500 mm. O guia também acomoda um deslocamento da carga em
relagdo ao centro da haste (em até 100 mm), o que amplia o grau de liberdade

i

em aplicagdes de transferéncia.

500mm

100mm

Alta velocidade e alta
Aceleracdo/Desaceleracao

Aproximadamente

Novo tipO 1,6 vezes mais rapidg [
O RCP4W possui aceleracdo maxima/ I
desaceleracéo de 1 G e velocidade maxima de 560 mm/s, que : :
sdo aproximadamente 1,6 vezes a aceleragdo maxima/ Tipo de haste 1
Desaceleracéo e velocidade méxima superiores a qualquer haste convencional & RCP2W-RAGC !
convencional & prova de respingos, permitindo um tempo de ciclo mais [N G2 T :

curto para o seu sistema. ' '
320mm/s 560mm/s

Melhoria na capacidade de manutencéao

O fuso de esferas e a guia podem ser lubrificados
Suporte frontal 5 -

simultaneamente adicionando graxa pelos bicos de lubrificacdo
localizados na face superior do porta-porcas. Outro bico de
lubrificacéo esta localizado na face superior do suporte

frontal para lubrificar a parte deslizante da haste. Bico de graxa

A substituicao das vedacdes na parte deslizante da haste
é muito facil, pois basta trocar o suporte dianteiro.




Machine Translated by Google

ROBO
€C CYLINDER

Carga util (kg) .
. . Curso Passo do fuso de Velocidade Maximo
Tipo Vista externa Dimensdes do atuador (mm) Pagina de referéncia
(mm) esferas (mm) (mm/s) (*1) Horizontal Veftical Forca de empuxo (N)
560
12 20 3 93
<500>
50~400 6 360 40 8 185
RA6C P5
(A cada 50)
180 50 16 370
3
70 - 30 590
560
16 40 7 219
<400>
340
50~500 8 50 15 437
RA7C <280> p7
(A cada 50)
170
70 25 875
<140>
4
80 - 45 1030
(*1) Os valores entre < > aplicam-se quando o atuador é usado verticalmente.
Série Digite o codigo Tipo de Tipo de parafuso de Curso (mm) Controlador aplicavel Opgodes
codificador motor esferas Comprimento do cabo
| =
[
o atuador 65 mm Liderar 3 PCON-CA do cabo pela esquerda
o atuador 75 mm Liderar 4 PCON-CFA docabo  pela direita
47 Liderar 6 docabo  pelo topo
Liderar 8 abo
1
Motor de alto deranca 12 im =L Com flange
empuxo 42
deranca 16 3m =11 Com suporte para 0s pés
561
Especificacdo do lado
D NM
m Compri oposto ao motor
Motor de alto omprimento
empuxo 56 ~ especificado
3 5| Ccabo do robd
omm
(Pode ser ajustado em incrementos de 50 mm.)
e cada As configuracgdes para tipo de motor, passo do fuso de esferas, curso e opgdes variam de um modelo para outro. Para obter detalhes, consulte as especifica¢cdes
modelo.
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u Cadigo opcional de direcéo de saida do cabo : =
Vocé pode selecionar uma das trés dire¢des de saida do cabo a seguir.
Caso nenhuma direcéo seja especificada, o cabo sai pela parte traseira.
*Nas figuras a seguir, () e < > referem-se a RA6 e RA7, respectivamente.
Fora isso, referem-se a uma dimensdo comum.

(padréo)

Codigo da opgéo:

Saia pelo lado
esquerdo.

Cadigo da opcéo;

Cédigo da opcao;

Saida pela face
superior

Cadigo da opcéo;

Saida pela traseira

Saida pelo lado direito.

M Cadigo da opgéo de freio :

Essa opgéo é fornecida para evitar que a haste caia quando a energia é
cortada e o atuador é usado na vertical.

u Lado sem motor - Cédigo da opgéo de especificagéo:
Normalmente, a posicéo inicial ¢ aquela em que a haste esté retraida. Esta

opgao permite definir como posicéo inicial a condicdo em que a haste esta
estendida.

Bcom opcao de flange, cédigo:

Esta flange € utilizada para fixar o atuador com parafusos pelo lado do atuador.

4-6,6, entediado
até o fim

10,
(455)

‘ Tipo RCP4W-

‘ Numero do modelo do flange: RCP4W-FL-RA6
RA6

4-9, entediado
até o fim

12
(56)
‘ Tipo RCP4W- Nimero do modelo do flange: RCPAW-FL-RA7
RA7

M Com suporte de fixagéo Cédigo da opg&o;

Este suporte é usado para fixar o atuador com parafusos por cima.

20
10 4-06,6 perfurado

'- : @l
%%Eq]E - 90— —-:%
P %] [#]

‘ Tipo RCP4W- ‘ Ndmero do modelo do suporte: RCPAW-FT-RAG
RAG
i
125 4-98.,6, perfurado
- T
: @l
o
— e e D — - — - -
1
N g
99
Tipo RCP4W- Ndmero do modelo do suporte: RCP4W-FT-RA7
RA7

Como regra geral, substitua o raspador (conjunto do suporte frontal) a cada 1.000 km percorridos ou 1 ano de uso.
Ao substituir o raspador, especifique o nimero do modelo aplicavel em seu pedido, conforme mostrado abaixo.

Ndmero do modelo
Nao Nome Unidade de pedido
RA6 RA7

1 Conjunto do suporte frontal RCP4W-FBA-RA6 RCP4W-FBA-RA7

2 Anel de vedagio RCP4W-OR1-RA6 RCP4W-OR1-RA7

3 JR— RCPAW-OR2-RA6 RCP4W-OR2-RA7

4 Boné RCP4W-CS-RA

s paraluso (Fornecido com o conjunto do suporte frontal)
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RCP4W-RAGC

ROBO Cilindro Tipo haste a prova d'agua
Motor de pulso de 24 V

Largura do atuador: 65 mm

Modelo RCP4W — RABC
Especificacdo
Unid Série —_— Tipo

P3

Tipo de ]
" Tipo de motor ——  Liderar
codificador
I: 42P: Motor de pulso, 12 :12mm
o E 6:6mm
incremental 3:3mm

42SP: Alto impulso

Motor de pulso,
tamanho

Controlador

— AVC — i
aplicavel
50 § 50mm P3: PCON-CA
400 : 400 mm

(a cada 50 mm)

Opgcdes

Comprimento do cabo ~—

N: Nenhum Consulte a lista de

P:1m opgdes abaixo.

S:3m * Se o motor de pulso de

M: 5m alta forca for

X DH c i 0 atuador
R[][[] cabo do robd vem de série com a op¢éo B

Freio).

(Mecanismo de guia integrado )

RoHS

altas. Consulte as tabelas abaixo para verificar se a

n Diagramas de correlagdo entre velocidade e carga util
Devido as caracteristicas do seu motor de pulso, a série RCP4 oferece menor capacidade de carga em velocidades mais

RCP4W-RAGC Horizontal
(Condigdes normais de uso)

ea i de carga

podem ser

RCP4W-RABC Horizontal
(Temperatura ambiente de 5°C ou inferior) 60

Velocidade (mm/s)

60
T T T T
Liderar 3 Os valores abaixo s&0 Liderar 3 | o)
(especificagao padréo) baseados na. (especificaao padréo) 203G. '
0 e -
operagdo a 0,3 G. | |
“ Horizontat—| T Horizontat—]
Liderar 6 \ Liderar 6
o o
30 0
i N & N
20 25, 20 25
Liderar 12 \ \ Liderar 12
10 10
7 7
0
0 10 2003040 20 00 o 10 2005040 50 60

Velocidade (mm/s)

por aceleracdo.)

guia externo.

(1) A carga util maxima é o valor quando em operagéo
horizontalmente e verticalmente a 0,3G e 0,5G, respectivamente.
Observe que 0 aumento da acelerag&o causa uma redug&o na carga Util.
(Consulte a pagina 10 para obter informagdes sobre a carga Gtil maxima

(2) A carga util horizontal é calculada assumindo que também é utilizado um

(3) A especificagéo de alto empuxo foi projetada exclusivamente para
operagdo vertical. Ela vem de série com um freio.

RCP4W-RABC Vertical
(Condiges normais de uso)

RCP4W-RA6C Vertical
(Temperatura ambiente de 5°C ou inferior) 35

3
T T T T T T
Liderar 3 Os valores abaixo a0 Liderar 3 0s valores abaixo so
o baseados na @ [ Espooriaca L baseados em  +—o|
-‘ue alto empuxo) operagio a 0,5 G. | de alto empuxq) Operagdo a 05 G
2 i + 25—+ t
\ Vertical \ Vertical
20 1 20 -
\
16| Liderar 3 16 Liderar 3
i1 T a 4 i15 } (especificagao padréo)
\ | ! |
08— Y il 10 F8——Y T
l Liderar 6 l’ \\ Liderar 6
5 i 5 x — e
> x4 e iderar 12 3 =X Liderar 12
o | | =3 =11 o
o 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600

Velocidade (mm/s)

Velocidade (mmis)

B Curso e velocidade maximariae mms

H Leads e cargas Uteis

Liderar | 2102 il méxima (kg) Empuxo maximo Repetibilidade J— AvC 100 ~ 400
Ntimero do modelo (mm) | Horizontal | Forca de posicionamentd () X 50 (mm) (em
(kg) @‘mﬁ A (mm) ey incrementos de 50 njm)
500 560 <500>
RCPAW-RA6C-42P-12- 1 13} 2- §O][0] | 12 | 20 3 93 2 [450 <4005] [450 <4005]
| - -6- - 6 40 8 185 6 360 [300]
Especificagdo pa:ir%t(): (PR RABCARIHE- 1 @ 2 @ 50 a 400
+0,02 3 180 [150]
RCPAW-RAGC--42P-3- 1 B3} 2 - 0] [C] B 1 s + R =
3 <70> [<705]
E ificaca -
speciiicacao RCP4W-RAGC-I-42SP-3- 1 .@. 2- @ 30 590 *Os valores entre < > aplicam-se quando o atuador é usado na vertical.
de alto empuxo *Os valores em [ ] aplicam-se quando o atuador é utilizado a

Legenda @Lrso 2 Ct@limento do cabo @Lgﬁes

Especificagéo do lado oposto ao motor

P Badk
P
Curso (mm) P ifi 'r_\nrlrin dealto SMPUXS

50 =

100 h

150 =

200 - _

250 =

300 -

350 -

400 -

(9 opcie
Nome Cadigo da opgao Gonsulte a paging Preco padrao

Saida de cabos pela face esquerda Al -
Saida de cabos pela face lateral direita A3 -
Saida de cabos pela face superior NO =
Freio B P4 -
Com flange EM =
Com suporte para 0s pés FT -
NM -

*A especificagéo e alto empuxo vem de série com freio.

uma

@Com primento do cabo

de 5°C ou inferior.

Tipo

P (1m)

Simbolo de cabo

Tipo padrdo S (3m)

M (5m;

X06 (6m) ~ X10 (10m) -

Comprimento especial

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

X16 (16m) ~ X20 (20m, -

RO1 (1m) ~ RO3 (3m; =
RO04 (4m) ~ RO5 (5m -

Cabo do robd

RO6 (6m) ~ R10 (10m) -

R11 (11m) ~ R15 (15m) -

R16 (16m) ~ R20 (20m -

Especificacées do atuador

Item

Descrigéo

Sistema de acionamento

Fuso de esferas g10mm, laminado C10

de

+0,02 mm

Movimento perdido

0,1 mm ou menos

Haste

Tubo de ago inoxidavel 822

Precisdo de néo rotacéo da haste +0,1 graus

Carga admissivel na da haste Consulte a pagina a direita. 100 mm
haste Oou menos

Estrutura protetora P67

menos)

Temperatura ambiente de operacéo, umidade de 0 a 40°C.

5% UR ou menos (sem condensa

Carga na extremidade da haste

!qu:!
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Desenhos

s desennos CAD podem se <Opcéao de diregdo de saida do cabo>
[o} €.

telligentactuator.com

Saida pelo topo Saia pelo lado esquerdo.
*1 Conecte os cabos do motor e do encoder. Codigo da opgé Sl G Op(;ﬁ

*2 A haste se move para o ME durante o retorno a posi¢ao inicial, portanto, preste atengéo ao possivel
contato com estruturas e objetos ao redor.

=
*3 A orientacdo da largura transversal varia de um produto para outro. J:
*4 Ao instalar o atuador usando a carcaga frontal ou o flange, certifique-se de que
O atuador ndo recebe nenhuma forca externa. 25
225
M Materiais dos componentes principais @7
@ Quadro Material de extrusdo de aluminio (A6063SS-T5 ou equivalente) com revestimento de alumita branca. (@7
@ Suporte frontal Aluminio fundido
(3 | Tampa traseira Aluminio fundido Saida pelo lado direito.
Tubo de aco inoxidavel (SUS304 ou equivalente), polido + cromado duro o &
@] Heste & ¢ 2 ). P Cédigo da opqa
(5) | Cabo do atuador Cloreto de polivinila (PVC)
® | portade admissdo/escape Sulfeto de polifenileno (PPS)
22 7.5 (Largura transversal) *3 §
Fi i et / (2m)
el -— 00— B
/ /
Miox125 [ i
, o
orta de enradalsaida
y Y Porta de envadassaid:
46 Especificagdo padréo: 3 N (Diametro externo da mangueira de conexio: 26)
4-M6, profundidade 9 Alto impulso Especificagéo padrao: 3 y
especificagéo: 2 AVC Especificagao de alto empuxo: 2 ’/
S : e EU sﬂ Lar | ME*2 ] S
o |« i - - - - i1
g : 0Al
E o Vi
y — -~ «
: Carcaga frontal *4 / T
X 14
3 23 M (Plano de referéncia, alcance efetivo da ranhura em T) 47
455 L Garanta 100 ou mais
Plano de referéncia
D-M4, profundidade 6
2-04H7, profundidade 6,5 g e
Vista detalhada de X em escala 1:1 (a partir da parte inferior da base) 50 M10x1,25
(Plano de referéncia e ranhura em T) 6 19.6
- 5 | — 1 f e |
' + | |
g |& e | I
( » f @
; il =
Detalhes e -
\ Orificio oblongo, com 6.5 cm de. (a partir da base).
y Deflexd@o da haste do RCP4W-RAG6C (Valores de referéncia) y Dimensdes e Massa por Curso
(O gréfico abaixo mostra a deflexdo medida instalando o atuador verticalmente e AVC 50 100 150 20 250 300 350 400
aplicando uma forga a haste por um dos lados.) L Sem freio 285 335 385 434 446 485 535 585 635
2.0 Com freio () 346 396 496 546 596 646 696
1.8 Sem freio 40 40 40 40 40 40 40 40
. o
v Com freio (*) 101 101 101 101 101 101 101 101
16 B 1 1 2 2 3 3 4 4
1.4 Cc 35 85 35 85 35 85 35 85
D 6 6 8 8 10 10 12 12
12 o ‘ Sem freio 215 265 315 365 415 464 515 565
1.0 ——Lar [ Com freio 276 326 376 424 476 526 576 626
== 50st : N N
08 100st Carga estética admissivel na extremidade da haste (N) 85,6 51,2 41,7 34,9 29,8 25,7 22,4 19,7
! 150st Carga dinamica Deslocamento de carga 0 hm 32,4 23,6 18,1 14,4 11,6 9,5 7.7 6.2
0,6 —9—200st admissivel na extremidadd da Dasieéinento de carga 10p mm 25,6 19,7 15,7 12,7 10,4 86 71 5.7
04 — 25051t Torque estatico admissivel na extremidade da haste (Nem) 6.6 5.2 43 3.7 3.2 2.8 2.6 23
s
~4—300st Torque dinamico admissivel na extremidade da haste (Nem) 2.6 2.0 1.6 1.3 1.0 0,9 0,7 06
0,2 —+—350st -
o Massa Sem freio 3.1 35 38 4.2 4.6 5.0 5.4 58
0 I010203040.50 (kg) Com freio 3.6 4.0 4.4 4,8 B2 5.6 6.0 6.4
Carga na extremidade da haste (N) (*) As dimensdes da especificagéo de alto empuxo incluem o freio.
Controlador A vel

Os atuadores da série RCP4 podem ser operados com o controlador indicado abaixo. Selecione o tipo de acordo com a sua aplicacdo pretendida.

Vista Numero maximo de Entrada.

> Padréo Pagina de
Namero do modelo Caracteristicas

Capacidade de

B pontos de posicionamento  Poder fomecimento de energia  Prego referéncia

PCON-CA-42PI-NP-
PCON-CA-42P1-PN-

Tipo de posigao Posicionador do tipo baseado em controle PIO 512 pontos

PCON-CA-42PI-PLN-j-0- Tipo de entrada de irem de pulsos DC24V Cofsulte a pag. 13

O atuador pode ser operado liviemente por controle de - - Consulte a pagina 12.
PCON-CA-42PI-PLP-j-0-y

Tipo de trem de pulsos
trem de pulsos.

Tipo de rede de campo PCON-CA-42PI-y-0-0- Apoio a 7 grandes redes de campo 768 pontos -

*Nos nimeros de modelo mostrados acima, y indica a especificagao da rede de campo (DV, CC, PR, CN, ML, EC ou EP).
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RCP4W-RAT/C

ROBO Cilindro Tipo haste a prova d'agua
Motor de pulso de 24 V.

Largura do atuador: 75 mm

Modelo
RCP4W _ RA7C — o — | | — I | — | | — —_ —

Es;_)euflcagao S . Tipo de d Liderar — AVC Controlador . — Opch
Unid — Tipo codificador_ Tipo de motor = aplicavel Comprimento do cabo pcoes

e - 56P: Motor de pulso, 16 :16mm 50y domm P3:PCON-CA N: Nenhum Consulte a lista de opgGes

d: specificacéo tamanho 8: 8mm P4:PCON-CFA P:1m aixo.

incremental . 4:4mm 500 : 500 mm . S:3m * i i
56SP: Alto impulso *O PCON-CFA foi M:5m ‘Caso seja selecionado o motor
omprimento especificado 3
L Bailespeciicactes R EH Cabpo do robépe . .
de alto empuxo. com opgao B (Freio).

Mecanismo de guia integrado . = . -
( 9 9 n Diagramas de correlagédo entre velocidade e carga util
Devido as caracteristicas do seu motor de pulso, a série RCP4 oferece menor capacidade de carga em velocidades mais
altas. Consulte as tabelas abaixo para verificar se a ea de carga podem ser
o RCP4W-RAT7C Horizontal RCP4W-RAT7C Horizontal
(Condiges normais de uso) (Temperatura ambiente de 5°C ou inferior)
a0
Liderar 4 Os valores abaixo Liderar 4ﬁ| . [ S Valores abaix
. (especificagéo pa .
o (padtéo séo-baseddos em ) 7o plespegicasdo padido) 40 baseadas na
" especificacdes) | operagaoa 0,3 G. o operagdo a 0,3 G.
Lideraf 8 . . .
) \ \ Horizontal- = Liserar 81— Horizontat|
3 | % |
\ \\\.iderlar 16 i \ \\ Ldeszr 16
RN EELEAVAN
» \ \\ \\ » \ N
N,
10
Na N
0 0
o 100 200300400 500 600 o w0 200 300 400 500 600
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)
RCPA4W-RATC Vertical RCP4W-RATC Vertical
(Condigges normais de uso) (Temperatura ambiente de 5°C ou inferior)
= T T T s T T T
Liderar 4 Os valores abaixo sdo Liderar 4, Os valores abaixo (Alto
a5 | " S, = — 5 i e e —
| (Especitcagao baseadosna | impulso s&o baseados em especificagoed)
de alto — 7. - .- - - - —
a0 e.8fo empusco) operagdo a 05 ﬁ “ Operagao a 0,5 G.
o - | I I i
(1) A carga util maxima é o valor quando em operagéo 3 l | T 3 | T I
horizontalmente e verticalmente a 0,3G e 0,5G, respectivamente. 2 i Verticalk—— = - Vertical—
Observe que o0 aumento da acelerag&o causa uma redug&o na carga (til. 25 25
(Consulte a pagina 10 para obter informagdes sobre a carga Gtil maxima im Liderar 4 - Liderar 4
por aceleragao.) \(especificagao padrao) (especificagdo padrao)
- |
15 15
(2) A carga util horizontal é calculada assumindo que também é utilizado um \ I
. w0 \s d 10 F7——8 fliderds 3,
guia externo. .
o L . i ~ Liderar. 16 Liderar 16
(3) A especificagéo de alto empuxo foi projetada exclusivamente para ~, \‘ I ‘ Y
operago vertical. Ela vem de série com um freio.
0 100 200 300 1400 500 600 o 100 00 300 400 500 500

Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)

Especificacdes do atuador

M Leads e cargas uteis B Curso e velocidade maxim aridade: mms)

. Carga (til maxima (kg) Makima repetibilidade VC 100 ~ 500 (em
Numero do modelo I(-I:]e;:; Horizontal | Forga de posicionamento i::; EEED ~ 50 (mm) incrementos de 50 mm)
(kg) (gyeri[ ™ (mm) 16 500 560 <400>
[450 <3005] [450 <3005]
RCP4W-RA7C--56P-16- 1§63} 2-J0][O] | 16 | 40 7 219 o
8
| H 8- 8 50 15 437 [300 <250>
Especificagdo padL%oC PRYRATCHEERE- 1 @ 2 @ 10,02 50 a 500 4 170 <140>
RCP4W-RA7C-I-56P-4- 1 |83 2 - BO] [O] 4 e 2 875 - o enosdeh [150 <125>]
<80>
- 4
Especificagdo =
e | RCPAW-RATC-1-565P-4- 1 &) 2 - IC(D)] 45 1030 [<80>]
puX *Os valores entre < > aplicam-se quando o atuador é usado na vertical.

*Os valores em [ ] aplicam-se quando o atuador € utilizado a
uma temperatura ambiente de 5°C ou inferior.

@Com primento do cabo

Legenda @Arso 2 C(@imento do cabo Q}gﬁes
@Golpe

P padid Tipo Simbolo de cabo Preco padréo
Gl (i) A0 padrio de alto empuxo. P (m) -
50 s ey v Tipo padrao S (3m)
_ M (5m) —
100 X06 (6m) ~ X10 (10m) -
a0 Comprimento especial X11 (11m) ~ X15 (15m; o
200 - X16 (16m) ~ X20 (20m) _
250 - RO1 (1m) ~ RO3 (3m] :
300 = - RO4 (4m) ~ RO5 (5m)
- Cabo do robd RO6 (6m) ~ R10 (10m) _
350 R11 (11m) ~ R15 (15m) -
400 = R16 (16m) ~ R20 (20m) -
450 hn
500 =
(D op g0 Especificacdes do atuador
Nome Cédigo da opgao Gonsulte a paging Preco padréo tem) Descricdo
= Fuso de esferas g12mm, laminado C10
Saida de cabos pela face esquerda Al
de +0,02 mm
Saida de cabos pela face lateral direita A3 Movimento perdido 0,1 mm ou menos
Saida de cabos pela face superior NO - Haste Tubo de aco i 925
Freio B P4 - Preciso de néo rotacao da haste £0,1 graus
Com flange EM = Carga admissivel na da haste Consulte a pagina a direita. 100 mm
& = — = — Distancia de deslocamento percida na extremidade da haste ou menos
om suporte para os pés
B e B Estrutura protetora P67
T NM - p perag:
Especificagao do lado oposto a0 motor Temperatura ambiente de operacéo, umidade de 0 a 40°C, 85% UR ou menos (sem condensa

*A especificagéo e alto empuxo vem de série com freio.

menos) Carga na extremidade da haste

,*LE
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Desenhos nai

<Opgcéo de direcdo de saida do cabo>
Saia pelo lado esquerdo.

Cadigo da opqé

s desenhos CAD podem ser
o site.

ados em ww)

telligentactuator.com

Saida pelo topo

Cédigo da opgﬁ

*1 Conecte os cabos do motor e do encoder.

*2 A haste se move para o ME durante o retorno & posig&o inicial, portanto, preste atencéo ao possivel
contato com estruturas e objetos ao redor.

*3 A orientag&o da largura transversal varia de um produto para outro.

*4 Ao instalar o atuador usando a carcaca frontal ou o flange, certifique-se de que

225

O atuador ndo recebe nenhuma forca externa.

135
i . . . 225 13,5
M Materiais dos componentes principais
Quadro Material de extrusao de aluminio TS ou com de alumita branca. asy Jay o
Suporte frontal Aluminio fundido ooy Saida pelo lado direito.

Tampa traseira Aluminio fundido

Cadigo da opgé

CEEEEE

Haste Tubo de ago inoxidavel (SUS304 ou equivalente), polido + cromado duro
Cabo do atuador Cloreto de polivinila (PVC)
Porta de admissao/escape Sulfeto de (PPS)
135
135
/49
305, 95 (argura 3 =
borred §
Conector de jungao de cabos *1
o J (2m)
El
i I o — - S ut ) -
= ] =
M14x1,5 /
g

Especificagao padrdo: 3
Especificagao
de alto empuxo: 2

Y Porta de entradalsaida

Especificagdo padréo: 3 (Diametro externo da mangueira de conexdo: o6)

4-M8, profundidade 12 Especificago de alto empuxo: 2

EU SI MEU

&

l
|

. @
¢ $ v
y
Carcaga frontal *4 f a
19
X 25 M (Plano de referéncia, alcance efetivo da ranhura em T) 49
15 s i Garanta 100 ou mais |
Plano de referéncia =
=1 DM S
Il E 2-g4H7, profundidade "
os 50
oy N 6.5 (a partir da base) — c
led 85 |
Ve xemescts 5 s I
2
i
i ]
| _porcad oxtemidade da st tomeida_|
Detalhes e Bx100P

Orificio oblongo, com 6,5 cm de

(a partir da base).

y Deflexdo da haste do RCP4W-RA7C (Valores de referéncia) y Dimensdes e massa por curso

(O gréfico abaixo mostra a deflexdo medida instalando o atuador verticalmente e AVC 50 100 150 200 394 444 494 250 30Q 544 350 40Q 450 644 64 744 500
aplicando uma forga & haste por um dos lados.) . Sem freio 344 594 794
20 Com freio (*) 399 449 49 549 599 64 699 749 799 849
18 I Sem freio 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40
- Com freio (*) 95 95 95 95 95 95 95 95 95 95
16 B 4 4 5
14 € 185 1135 285 2135 385 3135 85 135 585 135
12 ——Lar D 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14
1o "‘i’g;tst w | Sem freio 210 | s0 | a0 [ 420 [ 47052 520 | 620 | 0 [ 720
. 1505t | Com freio 325 375 42 475 525 575 625 675 725 775
08 = 2005t Carga estatica admissivel na extremidade da haste () | 112,7 9115 76,7 65,7 57,2 50,4 448 40,2 36,2 32,7
o6 2| |—e—250st e | D de carda 0 mm 49)0 37,4 29, 24,5 204 17,1 14,5 12,3 10,3 8.6
/'/‘ = 300st raeremidade dahaste M) | pegjocamento de carga 10p mm 38.7 | 310 255 214 18.1 154 13.2 11.2 95 8.0
o4 B /" — :::205::: Torque estatico admissivel na extremidade da haste (Nem) 11,4 9.3 7.9 6.8 6.0 5.4 4.9 45 41 38
0.2 — 450st Torque dindmico admissivel na extremidade da haste (Nef) 3+ 3.1 2,5 2.1 18 15 13 11 1.0 0.8
00 ai—— et 5005t Massa Sem freio Com 56 6.1 6.6 72 77 8.2 8.7 92 97 10.2
0 1020 40 30 50 ) | freio 6,4 6.9 74 7.9 84 9.0 9,5 10,0 10,5 11.0

Carga na extremidade da haste (N) (*) As dimensdes da especificagédo de alto empuxo incluem o freio.

olador Aplicavel
Os atuadores da série RCP4 podem ser operados com o controlador indicado abaixo. Selecione o tipo de acordo com a sua aplicacédo pretendida.

Vista i i Prego padrdo  Péagina de
Nimero do modelo Caracteristicas NSO MEMOEE PE"d"ada (L0 S -
externa pontos de posicionamento ~29€" fornecimento de energia. referéncia
] ] PCON-CA-56PI-NP-J-0y B ] _
Tipo de posicdo PCON-CA-56PI-PN-j-0-j Posicionador do tipo baseado em controle PIO 512 pontos
PCON-CA-56PI-PLN-y-0-y Tipo de entrada de trem de pulsos - 24VCC Consulte a _ Consulte a
Tipo de trem de pulsos PCON-CA-56PI-PLP-§-0 0 atuador pode ser operado lremente por controle de trem de pusos. pagna . pégna 12
Tipo de rede de campo PCON-CA-56P1-y-0-0-y Apoio a 7 grandes redes de campo 768 pontos -
] ] PCON-CFA-56SPI-NP--0/ Especificagio de alto empuxo _
VEDER [EEED PCON-CFA-56SPI-PN-§-0- Posicionador do tipo baseado em controle PIO S
PCON-CFA-56SPI-PLN-y-0-y Especificagao de alto empuxo - HEE Consulte a _ Consulte a
Tipo de trem de pulsos I PCON-CFA-56SPI-PLP-j-0-y Tipo de entrada de trem de pulsos pagina 13. pagina 12.
LA Especificagdo de alto empuxo _
Tipo de rede de campo PCON-CFA-56SPI-y-0-0-y peciicas P 768 pontos
Apoio a 7 grandes redes de campo

*Nos nimeros de modelo mostrados acima, ¥ indica a especificagéo da rede de campo (DV, CC, PR, CN, ML, EC ou EP).
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ROBO
C CYLINDER

B RCP4W-RAG6C (Especificagado padrao/Especificacéo de alto empuxo)

PLC -
W RCP4W-RA7C (Especificagdo padréo) Rede de campo ‘
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, MECHATROLINK (1,Il)
CAO CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP

| Software para PC |

Painel de ensino sensivel ao toque —

Tipo de conexdo RS232 <Namero do modelo: CON-PTA/CON-PDA/CON-PGAS> Consulte a

<Numero do modelo: RCM-101-MW> Tipo de  pag. 14. Cabo PIO

conexdo USB <Numero do

<Niimero do modelo: CB-PAC-PI0020>
modelo: RCM-101-USB> Consulte a pag. 14.

Comprimento padrao: 2m Fonte de alimentacéo de 24 VCC

Compativel com qualauer controlador com especifcagéo PIO. <Namero do modelo: PS-241 (entrada de 100 V)>

<Namero do modelo: PS-242 (entrada de 200 V)>

“D o
_ LA T™
Controlador

|
= H| B =
-
<Ntmero do modelo: PCON-CA>
Consulte a pagina 12.
Padréo: 0,5 m
3 "

4
Cabo integrado para motor/encoder ‘ Atuador
<Nimero do modelo: cB-camPA (I > RCP4W-RAGC (Especificagéio padréo/Especificagio de alto empuxo)
| Unidade de bateria absoluta | | Bateria absoluta simples | <Numero do modelo: CB-CA-MPA OOO-re>  repaw-razc (Especificagio padrao)

Comprimentos padrao: 1 m/3 m/5 m
Vem com o tipo absoluto simples. Vem com o tipo absoluto simples. (Fornecido com o atuador)

<Numero do modelo: SEP-ABU> (montagem em trilho DIN) <Namero do modelo: AB-7>

<Ntmero do modelo: SEP-ABUS> (Montagem por parafuso)

B RCP4W-RAT7C (Especificacao de alto empuxo)

pLC .
| Rede de campo
||
W‘ [ e 1 DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, MECHATROLINK (11l)
| L J CompoNet, EtherCAT, EtherNet/IP
Tipo de conexdo RS232 <Namero do modelo: CON-PTA/CON-PDA/CON-PGAS> Consulte a

<Ntmero do modelo: RCM-101-MW> Tipode  péag. 14. ‘N
conexao USB <Niimero do
modelo: RCM-101-USB> Consulte a pég. 14.

Cabo PIO ‘

<Ntmero do modelo: CB-PAC-PI0020>
Fonte de alimentagéo de 24 VCC
Comprimento padrdo: 2 m

<Namero do modelo: PS-241 (entrada de 100 V)>
Compativel com qualquer controlador com especificagao PIO.

<Numero do modelo: PS-242 (entrada de 200 V)>

Controlador

<Ntmero do modelo: PCON-CFA>
Consulte a pag. 12.

'

Cabo integrado para motor/encoder ‘ Atuador

<Namero do modelo: CB-CFA2-MPA oogs RCP4W-RATC (Especificagdo de alto empuxo)
<Namero do modelo: CB-CFA2-MPA 000 -re-

Comprimentos padtao: 1 m/3 m/5 m
(Fomecido com o atuador)

otas

1 Este atuador estad em conformidade com a norma IP67, mas ndo possui protegdo IP67 quando operado em agua. A norma IP67 define um grau de protegdo contra

agua; portanto, se o atuador for utilizado em um ambiente onde possa entrar em contato com fluido refrigerante, etc., entre em contato com a IAl
previamente.

A junta pneumética fixada a tampa do motor do atuador é conectada ao tubo de purga de ar do atuador. Conecte uma mangueira de ar com diametro externo
de @6 e estenda a extremidade oposta da mangueira até um local livre de liquidos e poeira.

3 . Seo atuador for instalado com a haste voltada para cima, tome cuidado para n&o deixar que nenhum liquido se acumule na parte raspadora do suporte frontal.

Se atemperatura ambiente for de 5 °C ou inferior, a velocidade diminui em comparacdo com o uso do atuador em condi¢cGes normais. Para obter mais detalhes,
consulte o diagrama de correlagéo entre velocidade e carga util na pagina com as especificagdes de cada modelo.
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RCP4W

dade de carga util: kg)

Carga util por aceleragéo

) Aceleracéo (G)
TIPO Instr.ugoes i . &
de instalacao 0,3 0,5 0,7 1
12 20 15 12 10
Horizontal 6 40 35 25 20
Especificacdo 3 50 45 40 35
padrdo RA6C 12 3 3 - -
6 8 8 ~ -
Vertical
3 16 16 - -
“I Especificagéo de alto empuxo RA6C 3 30 30 — —
16 40 35 30 25
Horizontal 8 50 45 40 35
Especificacdo 4 70 60 50 45
padrédo RA7C 16 7 7 - -
8 15 15 ~ -
Vertical
25 25 ~ -
Especificagdo de alto empuxo RA7C 4 45 45 = —

Diagramas de correlacéo entre forca de empuxo e valor de limitagcéo de corrente

A forca de empuxo pode ser ajustada alterando o valor de limitac&o de corrente do controlador.

Consulte os gréaficos abaixo para selecionar um modelo capaz de gerar a forga de empuxo necessaria.

A forga de empuxo varia dependendo da resisténcia ao deslizamento e também devido ao envelhecimento. Consequentemente, 0 empuxo

As forgas mostradas nos graficos s@o um pouco conservadoras em relacéo aos valores limite de corrente. Selecione um modelo cujo grafico mostre a

Observacéo

forca de empuxo desejada dentro das linhas vermelhas.

y Todas as forgas de empuxo foram medidas a uma velocidade de 20 mm/s. Observe que a forca de empuxo muda quando...

A velocidade foi alterada.

B Tipo RCP4W-RAG6C

<RA6C, Terminal 3, Especificacdo de alto empuxo> <RA6C, Terminal 3, Especificacdo padrao> <RA6C, Chumbo 6, Especificagdo padrao> <RA6C, Chumbo 12, Especificacédo padrao>

800 A 500 250 150
7
227
700 e 400 200 1051/ 125 1
600 10
500 163 / 185 A
500 503 Vi pd J/, / /4 100 2 93
7 300 L 150 132
| 400 P ) v ! /ﬁz .75 L7 A e
200 100 100 63 Ao
354
300 106 50 46%3/
200 79
100 50 25 i
100
0 0 0 0
010 20 30 40 50 60 70 80 010 20 30 40 50 60 70 80 010 20 30 40 50 60 70 80 010 20 30 40 50 60 70 80
Valor limite de corrente (%) Valor limite de corrente (%) Valor limite de corrente (%) Valor limite de corrente (%)
B Tipo RCP4W-RA7C
<RA7C, Lead 4, Especificacéo de alto empuxo> <RA7C, Chumbo 4, Especificacéo padréo> <RA7C, Chumbo 8, Especificacéo padrdo> <RA7C, Chumbo 16, Especificacéo padrao>
1400 1400 800 400
I 1358 | o] A28
1200 11397 i 1200 1158 L 700 ER— 350 3301
990 581l ] 284 1
1000 1A Ai030— 1000 600 A 300 -
v 822 875 500 491 250 238
800 70 |7 858 a0 655 750 o4 1437 ] 192) 1 #1019
' P , 1 400 1200 -
600 600 625 312 L~Ta75 14671 L~Tss
” 300 312 150 * 156
400 515 400 500 e %
s 200 250. 100 125.
200 200 100 187 50 94
0 0 0
010 20 30 40 50 60 70 80 010 20 30 40 50 60 70 80 010 20 30 40 50 60 70 80 010 20 30 40 50 60 70 80
Valor limite de corrente (%) Valor limite de corrente (%) Valor limite de corrente (%) Valor limite de corrente (%)

10
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ROBO
C CcCYLINDER

Referéncias de selegcdo (Guia para selegcdo da carga admissivel para cilindro radial)

O cilindro tipo haste RCP4W possui um guia integrado, permitindo a aplicagéo de cargas até um determinado limite sem a necessidade de um guia
externo. Consulte os gréaficos abaixo para verificar a massa de carga admissivel. Caso a carga admissivel seja excedida nas condi¢des
operacionais requeridas, adicione um guia externo.

B Massa de carga admissivel para RCP4W-RA6C/7C montado horizontalmente

[Montado horizontalmente, colocado em] [Montado horizontalmente, deitado de lado]
3‘>\ Distancia do cardo Distancia do cardo
¥ .\-\ ~ dx [ % dx
-, @ \._\ by
. e )
Carregar g 3 Carregar
m S m
Distancia de projegéo
dz ¢t dz dx
<Oset: Omm / Overhang: Omm> <Oset: 0Omm / Projecdo: 50mm> <Oset: Omm / Projecdo: 100mm>
5 5 5
4 . == RCP4W-RAS, todos os cabos a == RCP4W-RAG, todos os cabos a =ili= RCP4W-RAG, todos os cabos
\\ | == RCP4W-RA7, todos os cabos \ | == RCPAW-RA7, todos os cabos \ == RCPAW-RA7, todos 0s cabos
3 3 3 r
i i B \1 i “‘1
2 2 3 2 —
— — P |
1 1 1
hHI —y r ——a [
0 | | 0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Curso (mm) Curso (mm) Curso (mm)
<Oset: 100mm / Projecdo: Omm> <Oset: 100mm / Saliéncia: 50mm> <Oset: 100mm / Saliéncia: 100mm>
5 5 5
4 == RCP4W-RAS, todos os cabos 4 == RCP4W-RAS, todos os cabos 4 == RCP4W-RAS, todos os cabos
T | == RCP4W-RA7, todos os cabos | =@~ RCP4W-RA7, todos os cabos i == RCP4W-RA7, todos 0s cabos
i 3 3 3
i I~
2 b2 b2
i — b— . — | e
| ] E——m p 4 ]
0 0 100 200 300 400 500 0 0 100 200 300 400 500 0 0 100 200 300 400 500
Curso (mm) Curso (mm) Curso (mm)
Condigoes de calculo da carga issivel: Massa da carga a uma vida util estimada de 5.000 km, considerando os momentos gerados pela aceleragao/desaceleragao.

(Aceleragdo: 1 G / Velocidade: 500 mm/s)

B Massa de carga admissivel para RCP4W-RA6C/7C montado verticalmente

[Montagem vertical]
<Massa de carga admissivel para RCP4W-RA6C montado verticalmente>
dz dz »
20 e Lidlerar 3
] — Liderar6
d 15 L iderar 12
X vocé
voce dx voce dx |10 —
5
0
0 20 40 60 80 100
é Distancia excéntrica (mm)
Distancia — a— Excéntrico <Massa de carga admissivel para RCP4W-RA7C montado verticalmente>
antri m m distancia, d s0
excéntrica, } ® ] y 25 T
dx 1 H | H | ticerars
; o F 20 — | iderar 16
[ [® B —
| ! \
(& LY i
F ; 5 —m——
0 |
3 0 20 40 60 80 100
Distancia excéntrica (mm)

Condigdes de célculo da carga admissivel:

Massa da carga correspondente a uma vida (til estimada de 5.000 km, considerando os
momentos gerados pela a &o. (/ 80: 0,5 G/ Vi : 500 mm/s)

11
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Posicionador / Tipo de trem de pulsos
Controlador RCP4W

( Consulte o catdlogo da série RCP4 para obter detalhes sobre cada controla@or.

Lista de Modelos
Controlador de posicéo do cilindro ROBO <PCON-CA/CFA>

Vista externa

Tino de rede do camng.
e

@

G ™ 7 BT MVECHATROLMNK ———]
Tpode | Tpodevemce | Dovicaner | CCiLink i%%%%y compoter 2> | EtherCAT™" | Etpertiet/1p-

Tipo de E/S -
posicao pulsos Especificagio Especifi ificacio | Especifi de Especificagdo
de conexao Especificagéo de conexao de conexao conexao Especificagéo de conex&o
DeviceNet de conexdo CC-LinPROFIBUS-DP CompoNet MECHATROLINK| de conexdo EthefCATtherNet/IP
cédigo do modelo de tipo de E/S. NP/PN PLN/PLP DV CccC RP CN ML CE EP
Especificacdg incremental —} - _ _ _ - _ - -
Com bateria
absoluta
PCON
QUE Com unidade de _ _ _ _ _ _ _ _ _
. bateria absoluta
Especificagao Stmptes
Nenhuma
Preco bateria
PCON

-CFA Especificagéo incremental —

mero do modelo

PCON — | | — | | — . — | | — | | — o0 — | | — | |
Série Tipo Tipo de motor Tipo de codificador Tipo de E/S Comprimento do cabo de E/S Fonte de ali if simples ificacdo de
de tenséo absoluta do atuador

| L

Sem cabo

24vee |

para RCP4W-RA7C
Especificacdo
de alto empuxo

* Se houver uma conexao de rede Especificacao incremental

PIO (NPN) Ao selecionar a especificagéo (tipo

le pulso de 20 quadros ificacdo ificaca i
9 de E/S =DV, CC, PR, CN, ML, EC Especificacao absoluta simples

(Com bateria absoluta)

motor de pulso de 20 quadros
(RCP3-RA2 tipo de alto
| empuxo dedicado)

icacdo Pulse-train (NPN) ou EP), 0 comprimento do cabo de E/S.

passa a ser ‘0" (sem cabo).

Especificagéo absoluta simples
(Com unidade de bateria absoluta)

ificacdo PIO (PNP)

de pulso de 28 quadros ficacdo de trem de pulsos (PNP)

Especificagéo absoluta simples
(Sem bateria absoluta)

ificacdo de conexdo DeviceNet

(RCP2-RA3C dedicado) *PCON-CFA néo suporta a especificagdo absoluta simples.

ificacdo de conexao -Link

de pulso de quadro 35

e pulso de quadro 42 ificacdo de conexdo PROFIBUS-DP

| para a especificagéo de ificacdo de conex&o CompoNet

alto empuxo RCP4W-RAG

Especificacéo de fixacdo por parafuso

ificacdo de conexdo MECHATROLINK

agédo de montagem em trilho DIN

e pulso de quadro 56

ificacdo de conexao EtherCAT

| para a especificacao de
alto empuxo RCP4W-RA7

* A especificacdo de montagem da unidade de bateria absoluta (montagem com parafusos
ificacdo de conexao EtherNet/IP ou em trilho DIN) esta em i coma ifi de do
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Dim Oes externas

<PCON-CA> 35

<PCON-CFA>
35

84,8
6.1

<PCON-CA>
35

<PCON-CFA> 35

933
776
T,

AL

Bateria absoluta

* A bateria principal esta
instalada no lado
esquerdo quando o
controlador € visto de

frente.

(58)

* A bateria absoluta &

o Instalado no lado esquerdo
quando o controlador € visto
de frente.

Bateria absoluta

122
130

* A unidade de bateria absoluta acima vem
com o controlador.

* A unidade de bateria
absoluta vem com o
g controlador.
[] 3 | Absoluto 722
66,2 ©
§
|—
o
Aba de fixacéio DIN -
Lergura de movimento: 5 mm

especificagdes

Item D 0
PCON-CA PCON-CFA
Numero de eixos controlados 1 eixo
Tensdo dafonte de 24 VCC £ 10%
Capacidade de carga 2,2 A max.

) 42P, 42SP, 56P
Tipo de potor RCPAW 565P

(Consumo atual dos eixos
controlados. 1) 6A max.
Fonte de para freio eletr éti 24 VCC * 10%, 0,15 A (méx.) 24 VCC + 10%, 0,5 A (max.)
(para com freio)
Corrente de pico (Nota 2) 83A 10A
&l afalhas a de energia 500 ys max.
Codificador aplicavel Encoder com resolucéo de 800
el do caho do atuador 20m max.
iiEEse GiEis do PIO. de sinal dedicada de 24 VCC NPN ou PNP) --- Até 16 pontos de entrada, até 16 pontos de saida / C: do cabo: 10 m max,
| darede de campo DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS, CompoNet, MECHATROLINK, EtherCAT, EtherNet/IP
Método de de dado oftware para PC, painel de ensino sensivel ao toque
Memoria de retencdo de dado: Os dados e de posi¢édo sdo salvos na memdria ndo volatil (a meméria pode ser gravada um ndmero ilimitado de vezes).
Modos de operagca Modo de [ Modo de controle de trem de pulsos por de

Namero de posi¢des no modo posicionador

Até 512 pontos para o tipo posicionador, até 768 pontos para o tipo rede (Nota). O nimero de pontos de

varia do padréo PIO
Meétodo dif (método de de linha): 200 kpps méx. / Ci do cabo: 10 m méx.
Pulso de entrada Método de coletor aberto: N&o suportado
Interface de trem de pulsos * Se o host usar saida de coletor aberto. converta os pulsos de coletor aberto em pulso: usando o AK-04 oMo 0p¢ao),
Amplificagéo do pulso de comando /50 < A/B < 5011
(relagdo de AlB) Intervalo de valores de A e B (definido por pard 124096
Saida de pulso de feedback Nenhum
de isolamento 500 VCC 10 My ou mais
de protecdo contra chogue elétrico basico de classe |
Especificagdo incremental Tipo de fixag&o por Dérafuso: 250 g ou menos Tipo de fixag&o por pérafuso: 270 g ou menos
Massa Tipo de fixacéo em trilho DIN: 285 g ou meno: Tipo de fixacéo em trilho DIN: 305 g ou meno:
e . Tipo de fixag&o por parafuso: 450 g ou menos
(ota S DN e o
(Peso da bateria: 190 g) B ¢ . 9
Método de natural por ar por ar forcado
Te aambi de 0a40°C
AiEie Umidade de 85% UR ou menos (sem
bi N&o exposto a gase:
Grau de protecao 1P20

Nota 1) O valor aumenta em 0,3 A para a especificacdo da rede de campo.

Nota 2) Apés a alimentagéo ser ligada, ocorrera um pico de corrente por aproximadamente 5 ms (a 40 °C). Observe que a corrente de pico varia

Nota 3) O valor aumenta em 30 g para a especificacéo da rede de campo.

ia da linha de

dai
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| céo
Pingente de ensino
 Resumo: Dispositivo didatico para posicionamento de entrada, V Especificacdo
teste de operacé@o e monitoramento. Item Ensino por painel tatil
Nimero do modelo CON-PTA-C CON-PDA-C CON-PGAS-CS
 Modelo CON-PTA-C (Painel de ensino sensivel ao toque) = = = ; —— = =
Tipo Tipo padréo Tipo de ifterruptor de habilitacdo Tipo €m conformidade com a categoria de seguranca
 Configuragéo Mostrar 65.536 cores (cores de 16 bits), retroiluminag&o LED branca.

Ambiente operacional

) Temperatura de 0 a 40°C, umidade relativa de 85% ou menos (sem condensac&o).
temperatura/umidade

Grau de protegéo P40
Massa Aproximadamente 570g Aproximadamente 600g
Comprimento do cabo 5m
Caneta stylus, adaptador TP (Ntmero do modelo:
Acessorios Stylus Stylus Cabo do controlador (RCB-LB-TGS) Plugue
cego (Nimero do modelo: DP-4S)
(Namero do modelo: CB-CON-LB005)
Software para PC (somente Windows) § Resumo Para a especificacdo da rede de campo MSEP, é necessério o software para PC.
Um software de suporte inicial para inserir posicdes, realizar testes e monitorar.
Com melhorias nas fungdes de ajuste, o tempo de inicializagéo foi reduzido.
¥ Modelo RCM-101-MW ( Cabo de comunicacéo para dispositivo externo + unidade de conversdo RS232)
-0
§ Configuragao [ O MSEP é compativel com a vers&o 9.01.00.00 ou posterior. _] o
_CH
) Adaptador de conversdo RS232 f
) RCB-CV-MW |
V (!
| 5m
= O <O 0 -
0,3m Cabo de
comunicagao do dispositivo externo
Software para PC (CD) CB-RCA-SIO050 |
.‘J
 Modelo RCM-101-USB ( Cabo de comunicagéo com dispositivo externo + Adaptador conversor USB + Cabo USB) -
J Configuragéo [ O MSEP é compativel com a vers&o 9.01.00.00 ou posterior. ]
. Adaptador de conversdo USB s
RCB-CV-USB
V‘ 3m 5m
e LD .
Cabo USB Cabode do disposit
CB-SEL-USB030 comunicacéo do dispositivo externo
Software para PC (CD) CB-RCA-SI0050
]
. . a .
Unidade de bateria absoluta bateria sobressalente
¥ Unidade de bateria resumida que acompanha um controlador absoluto simples, usada y Resumo A bateria de substitui¢ao
para garantir a posicéo correta do controlador.  Modelo para os dados absolutos
SEP-ABU (especificagiio para montagem em trilho DIN) Caixa de bateria reserva.

SEP-ABUS (especificagio de fixag&o por parafuso) ¥ Modelo AB-7

 Especificagdes

Item Especificacdo

Temperatura ambiente de operagéo, umidade de 0 a 40°C|(de preferéncia em torno de 20°C), 95% UR ou inferior (sem condensag&o).

Ambiente operacional Livre de gases corrosivos

Bateria absoluta Numero do modelo: AB-7 (bateria Ni-MH / Vida (til: aprox. 3 anos)

Cabo de ligacéo entre controlador e unidade de bateria absoluta. Nimero do modelo: CB-APSEP-AB005 (Comprimento: 0,5 m)

Massa Tipo padréo: Aprox. 230g / Tipo & prova de poeira: Aprox. 260g
Especificacdo de 735
fixagao por parafuso '_66"2—‘](7-3)
3 g % ﬂ
Unidade de 722 i
bateria absoluta i (©) g
L
— g o
b ]
m 1
|
= I
3 [0l
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Al Industrieroboter GmbH, Ober

IAl America, Inc.
der R6th 4, D-65824 Schwalbach am Taunus, Alemanha; Robd IAl

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

de Chicago: 1261 Hamilton Parkway, Itasca, IL 60143 (800) 944-0333 (Tailandia), CO., Ltd. Gty

Escritério de Atlanta: 1220 Kennestone Circle, Suite 108, Marietta, GA 30066 (888) 354-9470 825 PhairojKijja Tower 12° andar, Bangna-Trad RD., .
Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Tailandia

www.intelligentactuator.com As informagdes
contidas neste folheto do produto podem ser alteradas sem aviso prévio devido a melhorias no produto.



