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RTC12L

RTC10L

RTCSL (RTCSHL)

1. Construgao Oca

A estrutura oca de grande diametro facilita a instalagdo de fios rotativos e
0 assentamento de tubulagdes.

2 Alta Precisao

A engrenagem hipoide com codificador de alta resolucéo (0,0015 a 0,0007 graus/pulso)
permite alta precis@o de + 0,005 graus.

Pode ser usada como uma mesa de alta preciséo.

3 QOperacao de multiplas voltas

A faixa de operacéo é de até + 9999 graus* a partir de casa.

Também é possivel girar indefinidamente na mesma diregao.
*Dependendo do modelo

4 Alta Rigidez

Para obter alta rigidez, séo utilizados rolamentos de rolos cruzados no eixo e na mesa de grande diametro.
Disponivel nos tamanhos pequeno, médio e grande.

5. Sem retorno para casa

em que foi interrompido.

6 Ereio interno (opcional)

Como a especificagéo do freio pode ser selecionada, o atuador pode ser desligado, mas ainda assim manter a posi¢ao da mesa durante uma parada de
I emergéncia.
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Sistema de pro

Togativo

Tipo

Especificagbes
do servomotor
(Série RCS2)

to rotativo

Especificagdes

(Série RCP2)

do motor de pulso

Digite o cédigo Torque de saida.|Velocidade méxima l:arr“goar:r::?s:?ve\ pS::‘)::::mo
(Nem) (graus/y) (Nem) Preciséo (grau)
. RTCSL 3 0,55 750
ipo ‘ ' 5
peaueno || preghL 0,85 1200
. ~ .
o0 000 de grande Tpomedo Q 2.8 1200 10 +0,005
diametro
Tipo | rcio 9 8.6 800 25
grande
-
i RTBS
o B 0,36 400 3.6 +0,05
pequeno | RTBSL k
o o | KT8 -
RTBL
+0,01
-
. RTBB e
Tipo k ]‘ 46 600 17,7
grande | RTBBL —
i RTCS o
e ’ 0,36 400 36 0,05
pequeno | RTCSL S
Tipo médio | RTC o
~—  Tipo plano pomece = ’ 1.7 600 3.9
RTCL ~
+0,01
i RTCB
iz 46 600 17,7
grande RTCBL

* Observe que o produto ndo pode ser operado quando os valores de torque de saida e velocidade maxima
estiverem simultaneamente nas configura¢ées indicadas na tabela acima.

RCS2 -

L]

T2

- -

Série Tipo Tipo de codificador Tipo de motor Taxa de redugdo  Faixa op Controlador ap! Comprimento do cabo Opgéo
Absoluto [
B oeresl | 360 raus (rotagio miilipla) Freio B
L 1 Interruptor de limite (recurso padrdo)
RTC8L Tipo padrdo pequeno 15. Relacdo de reducéo 1/15 | NM de rotacdo reversa
RTC8HL Tipo pequeno de alto 18 Proporg&o de redugéo 1/18 SCON *L (Interruptor de limite) deve ser especificado,
RTC10L Tipo médio 24 | Proporgao de reducdo 1/24 T2 | ssEL
RTC12L Tipo grande 30 Proporgéo de reducéo 1/30 XSEL-PIQ N Nenhum
P im
12 13w S 3m
20 20w M 5m
60 60W Xyy Especifique o comprimento
150 | 150w RYY Cabo do robd

Tipo Modelo Preco padréo Nome Simbolo de cabo Preco padrdo
Tipo Tipo absoluto RCS2-RTC8L-A-12-24-360-T2 — P (1m) —
dra Padréo
padréo pequeno Tipo incremental RCS2-RTC8L--12-24-360-T2 = S (3m) —=
tipo
Tipo Tipo absoluto RCS2-RTC8HL-A-20-15(24)-360-T2 — M (5m) —
pequeno de alto rendimentd i, jncremental RCS2-RTC8HL--20-15(24)-360-T2 — X06(6m)~X10(10m) —
Comprimento
Tipo absoluto RCS2-RTC10L-A-60-15(24)-360-T2 = X11(11m)~X15(15m) —
Tipo médio especial
Tipo incremental RCS2-RTC10L-I-60-15(24)-360-T2 = X16(16m)~X20(20m) =
Tipo absoluto RCS2-RTC12L-A-150-18(30)-360-T2 = R01(1m)~R03(3m) =
Tipo grande
Tipo incremental RCS2-RTC12L--150-18(30)-360-T2 - Robd R04(4m)~R05(5m) =
* O valor entre parénteses mostra uma taxa de redugao alternativa que pode ser selecionada. cabo RO6(6m)~R10(10m) —
R11(11m)~R15(15m) —
Op g éo d e atu ad or R16(16m)~R20(20m) -

Nome Cédigo de opgao Preco padréo
Freio B —
Interruptor de limite (recurso padréo) L Gratuito
Especificagao de rotagao reversa NM Gratuito
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do sistema

Hl Conexdo doConaxfaddo SQ@lador SCON

PLC

Cabo plano de E/S

PLC
Caixa de ensino Caixa de ensino

Cabo plano de E/S (opcional) (opcional)

Modelo CB-PAC-PI0020 Modelo CB-PAC-PIO020

Padréo 2 m
(Acessorio incluidi

Cabo do motor Cabo do motor

Modelo: CON-PT-M Modelo: CON-PT-M

Modelo: CB-RCC-MAy§§ Modelo: CB-RCC-MA/

Cabo do robd motorizado Cabo do robd motorizado

Modelo: CB-RCC-MAyyyR@delo: CB-RCC-MAY

[
[,

{1 O

Cabo do codificador

g P 2o - Modejo: CB-RCS2-PLAy{Modelo: CB-RCS2-PLAY
Unidade principal rotafividade pnnclpa’ rotativa 94 E
Cabo do robd codificadorCabo do robd codificadol

Cabo do codificador

SCON

Modelo: CB-X2-PLAJy Modelo: CB-X2-PLAJYY

ar um

Padréo 2 m
o pacessodntint@)ido cgm o controle) (il @RI (Alesleler @AY
Modelo: RCM-E Modelo: RCM-E
Modelo: RCM-P Modelo: RCM-P
Rede de campo (opcionaRede de campo (opcional)
(Consilte o Cilindro ROB@pnslte o Cilindro ROBO)
(Catalogo Geral para maiCaesidigesferal para mais detalhes)
Computador ~ Computador

SCON
Software de comBofadarg aiececmmafjutador (opcional)
para conexdo RS232  para conexdo RS232

Model: RCM-101-MW  Model: RCM-101-MW

para conexao USB para conexdo USB

om a fonte de

Monofésica AC100V usd Fonte t flecessario e
AC200V

Il Conexdo doConéaxiaddo $Sktolador SSEL

o e
incipal . (Consulte o Catalogo Geral para obter o mor

: RCM-101-USB

delo

Monofasica AC200V

PLC

Cabo plano de E/S
Modelo: CB-DS-PI002
Padréo 2 m
(Acessorio incluidi
Cabo do motor -
Modelo: CB-RCC-MAJ§y Modelo: CB-RCC-MAFyL -

Cabo do robé motorizado Cabo do robé motorizac a

Cabo do motor

Rede
(Consulte o Cilindro ROB@)nsulte o Cilindro ROBO)

Modelo: CB-RCC-MAyyy4R8delo: CB-RCC-MAY

O {J

(Catal

0

PLC

Cabo plano de E/S
0 Modelo: CB-DS-PI0020
Padrao 2 m

o Gacessodntini)ido cgm o controle)

Caixa de ensino Caixa de ensino
(opcional) (opcional)

Modelo: SEL-TJ Modelo: SEL-TJ
Modelo: SEL-TD-J Modelo: SEL-TD-J

de campo (opcionaRede de campo (opcional)

logo Geral para maiCassitigesiseral para mais detalhes)

00—

N,

SSEL

Cabo do codificador Cabo do codificador

Unidade principal rotativialade prifdiS8|FStigS2 PLAVModelo: CB-RCS2-P!

Cabo do robd codificadorCabo do robé codifica

Modelo: CB-X2-PLAyYY Modelo: CB-X2-PLAYYY

monofésica de 100 V/ CA. (Cofaititogo Ger:

2 otfer inforna@8ggSSario utizar um
sobre 0 modelo recomendado para cx )

l Conexdo doConaxdamddo X&fttolador XSEL

Computador Computador

SSEL

Software para computad® Qffviase i@ easeputador (opcional)
para conexdo RS232  RS232

fitro* 6 neicisssdrioa iitardealitendesiddo com a fonte de alfRABIGIJA-101-X-MW-J Modelo: IA-101-X-MW-J

Modelo: IA-101-X-USB  Modelo: IA-101-X-USB

PLC

Cabo plano de E/S
Modelo: CB-X-PI0020
Padréo 2m

(Acessorio incluidi

|

—— e

Cabo do motor Cabo do motor

Modelo: CB-RCC-MAyy§Modelo: CB-RCC-MAJY§
Cabo do robd motorizado Cabo do robd motoriza

Wy T—
Modelo: CB-RCC-MAyyyR&delo: CB-RCC-MAY| .' ' l l'

freaaag
{1 O {1

1}

Cabo do codificador  Cabo do codificador
Unidade principal ro\aliw'dad@??ﬁwéi(ﬁgi$8é%i€kAm°de‘°: CB-RCSZ-PLAYYY
Cabo do robd codificadorCabo do rob6 codificador

Modelo: CB-X2-PLAyYY Modelo: CB-X2-PLAyYY

PLC Caixa de ensino Caixa de ensino
(opcional) (opcional)
Modelo: SEL-T Modelo: SEL-T

Modelo: SEL-TD

Cabo plano de E/S
Modelo: CB-X-PI0020
Padréo 2m

o acessodnt)iido cgm o controle)

Modelo: SEL-TD

Rede de campo (opcionaRede de campo (opcionall
(Consulte o Cilindro ROB@pnsulte o Cilindro ROB
(Catélogo Geral para maiS para

{1

Computador Computador

XSEL

Software de comBofadarg aiecemmafjutador (opcional)

para conexdo RS232  para conexdo RS232

* Um filtro de ruido deve stimesadoamorCafsntéede Catalogo Geral para o modelo

principal: Modelo: IA-101-X-MW  Modelo: IA-101-X-MW

para

Modelo: 1A-101-X-USBMWodelo: IA-101-X-USBMW
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Especificagao

Nome do tipo Tipo padréo pequeno Tipo pequeno de alto rendimento Tipo médio Tipo grande
Modelo RTC8L RTC8HL RTC10L RTC12L

relagdo de reducao de velocidade 1/24 1/15 | 1/24 1/15 l 1/24 1/18 [ 1/30
Faixa de operagédo Grau +360 (Nota 1)

Saida do motor EM 12 20 60 150

Torque de saida N-m 0,55 0,53 0,85 17 2.8 52 8.6

Velocidade maxima de operacdo Grau/s 750 1200 750 1200 750 800 600

de posicit t Grau +0,005

Retaliagédo Grau +0,05 ou inferior

Momento inercial admissivel kg-m2 0,011 0,01 0,017 0,033 0,054 0,1 0,17

Carga de empuxo admissivel N 400 600 800

momento de carga admissivel N-m 5 10 25

Método de detecgdo residencial Codificador 6ptico (tipo incremental/tipo absoluto)

Método de deteccéo do ponto de origem Método do sensor de proximidade

torque de retengdo do freio N-m 0,42 0,45 1.0
Ambiente operacional Temperatura de 0 a 40°C, umidade de 20 a 85% UR ou menos (sem condensagao).

Diametro interno do eixo oco mm 230 240 254
Dimensdes externas do corpo principal (LxCxA) mm 85x135x77 85x150x77 99x171x86 123x233x92

Peso do corpo principal kg 2.3 24 35 6,5

(Nota 1) A faixa de operacéo é de até +9999 graus.

Controlador Aplicavel

Nome Modelo Preco padréo

Tipo de posicionador (Absoluto) SCON-C-YA-NP-2-y —

Tipo de posicionador (incremental) SCON-C-yI-NP-2-y —

Controle programavel, tipo de 1 eixo (Absoluto) SSEL-C-1-yA-NP-2-y —

Controle programavel, tipo 1 eixo (incremental) SSEL-C-1-yI-NP-2-y —
XSEL-j-j-JA-N1-EEE-2-y

Controle programavel, tipo multieixos (Absoluto) Contate-nos

Controle programavel, tipo multieixos (incremental) XSEL-y-y-yI-N1-EEE-2-y

* Os modelos de controladores variam de acordo com a poténcia do motor do dispositivo rotativo e 0 modelo/tenséo da fonte de alimentag&o do controlador. Consulte a pagina do Controlador no ROBO.

Consulte o Catélogo Geral de Cilindros para obter detalhes.

Controladores suportados Recurso Modelo Prego padréo
Operagéo simples e intuitiva com painel de toque. CON-PT-M —H
- Tipo padrdo compativel com IP54 CON-T —
Para controlador de posi¢éo Caixa de ensino
(PCON, ACON, SCON, Tipo basico acessivel RCM-E —
ROBONET, PSEP, Exclusivamente dedicada a entrada de dados, sem fungéo de movimentag&o. RCM-P —
ASEP, ERC2) Tipo de conexdo RS232C RCM-101-MW —
software de computador
tipo de conex&o da porta USB RCM-101-USB —
Tipo padrdo em conformidade com IP54 (para controlador XSEL) SEL-T —
Tipo padrdo em conformidade com IP54 (para controlador PSEL/ASEL/SSEL) SEL-TJ —
Caixa de ensino
Interruptor de habilitagdo de 3 posigdes (para controlador XSEL) SEL-TD —=
Para controlador de programa Interruptor de habilitagio de 3 posicdes (para controlador PSEL/ASEL/SSEL) SEL-TD-J =
(PSEL,ASEL,SSEL,
Tipo de conexdo RS232C (para controlador XSEL) 1A-101-X-MW B
XSEL)
Tipo de conexdo RS232C (para controlador PSEL/ASEL/SSEL) 1A-101-X-MW-J —
software de computador
Tipo de conexdo da porta USB (para controlador PSEL/ASEL/SSEL) 1A-101-X-USB —
Tipo de conex&o de porta USB com botéo de parada de emergéncia (para controlador XSEL) | |A-101-X-USBMW —
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Dimensodes externas

M Tipo pequeno

RCS2-RTCS8L (Tipo padrao pequeno)
RCS2-RTC8HL (Tipo pequeno de alta poténcia)

*103.5(RTCBHL)

“88.5(RTCBL)
68 Cuidado

+0,05 I .
@4 )" proundidade 35 165 * A area sombreada em
4 = A vista superior mostra a

area de rotagéo.

5 Proundidade 10" ; 7
40,05 " % *103 5(RTCEHL)
4 Protundidade 3.5 0 |
*88.5(RTCBL) 241005
010 105 profundidace de 4 100 ou superordeve ser magida
6-M4 Profundidades 2525 2@4H7 o Prokndiaces g
] | =
: : \ T
112 i ' T &) I
| | Bs=
' I o
i | Z—1 =
1 L
4-M5 Profundidade 10 o
@ [ —— -
+135(RTCBL)
56
*150(RTCBHL)
0
260 h7 §0,030
g4z H7 +%025
30 (Furo passante)
+0,05
40 protundidade
10
[ ]
- i
N I
AR |
g 3| 3
i | |
} B i ‘
145
68
0,05
240 poungdace 35 “8B.5RTCBL)
*103.5(RTC8HL)
(As dimensbes dos furos de montagem na lateral séo bilateralmente simétricas)
Cuidado
* A drea sombreada em
A vista superior mostra a
area de rotagdo.
. +005
30 30 2oah7 000 s P40 " potnadade s 100 ou mais devem ser reidos.
814 Profundidades
45 Profundidade 10
010~ § T
1
; "
<] | § L | 8
o . g, o || 4
\ @] T
o 7 i
== 7 [ —
A =
@ & rm—
22,5°22,5 0,05 d
.les L—e- @5) 460 snses g
E 52 e
171

0
2707 40,030

os2H7 0,030
)

@40 (Furo passante)
74 7005
o

Profundidade 4 (tanto na frente quanto atrds)

J‘ l 8:M5 Profundidade 10 (Frente e verso)
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Dimensdes externas

B Tipo grande
RCS2-RTC12L

(As dimensdes dos furos de montagem na lateral s&o bilateralmente simétricas)

Cuidado
* A area sombreada em

A vista superior mostra a

area de rotagéo.

8.5 Profundidade 8

123

2257 2@5H7 ‘0012

(25)

233

ox0 3008

066 H7 40,030

054 (Furo passante)

40,05
250

Profundidade 4 tanto na rente quanto atrds)

8-M6 Profundidade 12 (Frente e verso)

T T ]
s £

rofundidade 4 (Frente e verso)
1665

100 ou mais devem ser retidos.

!

.
an
N/

.

==\

4005
4-M6 Profundidade}$5 ¢ puonnasce s

Precaucgdes de uso

Carga do transportador

[l Diretrizes para Distancia de Deslocamento

Quanto mais o centro de gravidade da pega de trabalho se afasta do centro do eixo rotativo, mais
ela vibra. Projete a ferramenta com base na tabela a seguir.

Modelo Distancia de deslocamento (m)
RTCSL 0,10
RTC8HL 0,12
RTC10L 0,15
RTC12L 0,20

Consulte a ficha técnica para obter os valores e detalhes das especificagdes.

¥ Aceleragéo

«Por favor, configure entre 0,1 e 0,3G.

¥ Velocidade
« E mostrada a velocidade maxima que o atuador pode atingir.
«Depende das condigdes operacionais (aceleracéo, alcance operacional)

y Alcance operacional

Observe que o alcance operacional pode variar de acordo com a relacéo de reducéo
de velocidade.

y Torque

«+ O torque especificado na especificagéo € o torque nominal. Até trés
vezes o torque pode ser atingido momentaneamente.

y Carga admissivel

Existem trés itens, conforme mostrado abaixo.

Valores acima da carga especificada podem reduzir a vida Gtil do produto ou causar danos. As

cargas devem ser definidas no valor permitido ou inferior.
« Momento inercial admissivel

« Carga de empuxo admissivel

« Momento de carga admissivel

Freio

« O freio serve apenas para retencdo. Nao deve ser usado.
Para fins de frenagem ou parada de emergéncia.

« Use o interruptor de freio no controlador para destravar manualmente o
freio.

Néo existe interruptor de destravamento do freio no lado do robd.
YA inércia admissivel e o torque de frenagem admissivel ndo funcionam.
Simultaneamente. Vocé deve verificar o torque de retengéo.

Outros

« Existe um espaco de 1 mm entre o eixo de saida (componente rotativo) e o cilindro (componente
fixo). (Veja o diagrama abaixo)

«Por favor, evite que corpos estranhos entrem na unidade, pois isso pode causar problemas
ou mau funcionamento.

do eixo de saida (componente 'rot- Cilindro (componente fixo)
N
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OrientacOes para selecdo do modelo: Consulte as figuras a seguir para selecionar o modelo de acordo
com a forma e a massa dos objetos montados no eixo de saida.

Um objeto em forma de disco montado no centro do eixo de saida. i

(Raio do disco)

Para objetos em forma de disco com o centro posicionado no centro do eixo de saida do rotativo, consulte os gréaficos e

a seguir para encontrar o modelo que atenda tanto a massa quanto ao raio do disco.

RTC8L/RTC8HL RTC10L RTC12L
45 70 90
0 e ——RTC8L1/24 | I —— RTC10L 1/15 soF——-----. ——RTC12L 1/18 |
—— RTC8HL 1/15 60—t —— RTC10L 1/24 -4 —— RTC12L 1/30
ey I 1 —— RTC8HL 1/24 ok A\ ]
W=kt [y oty b s e e ey
25F===5 L —erosecosonastaman iy SO
20} == === | 8 AECCEEEEREE SR ER e 40 |
15 ------- e e 0 s R e e s e
10s=artare= SR PA s ey e, K e e ey
i e e e 10— T
0 L I I L 1 1 L i L 1 0 I I L
0 24 68101214 00246810121416 0 5 10 15 20 26
Raio do disco [cm] Raio do disco [cm] Raio do disco [cm]
- = - = r
Objeto B montado deslocado em relagéo ao centro do eixo de saida. T—W
Para objetos deslocados em relagéo ao eixo de saida do rotativo, consulte os gréficos a seguir para selecionar o
modelo que atenda tanto & massa quanto a distancia de deslocamento do objeto.
RTC8L/RTC8HL RTC10L RTC12L
18 30 50
16| —RTCBL124 | —— RTC10L 1/15 i —— RTC12L 118
——RTC8HL V15 | L .. —— RTC10L 1/24  _ ] — RTC12L 1/30
14 === e —— RTC8HL 1/24 |
12 s s b s i ]
10f ------ e CRERPERPE,
8 ______________________________
L e e ]
4 _____________________________
2 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
L I L 1 1 1 1 L L L 1 1 1 1 L L 1 L L 1 1 1 1 1 1 1
0024 681012 14 00246810121416 0 5101520 25
Distancia de deslocamento [cm] Distancia de deslocamento [cm] Distancia de deslocamento [cm]

*Ao utilizar um eixo de rotagdo na diregéo horizontal, o torque de carga gravitacional é gerado quando o centro de gravidade de um objeto esta localizado longe do
centro de rotagéo. Diminua a velocidade de rotagdo ou reduza o peso montado.
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