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Sala limpa tipo lasse 108 tipo a

agora fazem parte da linha de prd

prova de poeira

¥

Eaandcteeistocfas e Sénees

1 Sala limpa Tipo e A prova de poeira/resistente a respingos Tipo adicionago_
poio

y Os tipos para salas limpas e a prova de poeira/respingos foram adicionados a linha de produtos. Limpar

atuadores do tipo rotativo.

Escolha um que seja adequado ao seu ambiente de trabalho.

Aula

O que € a Classe de Limpeza 10?

A Classe 100 e a Classe 10 s&o exemplos de
a unidade de limpeza.

A classe 10 (0,1 pm) indica um ambiente

com 10 particulas de poeira ou menos, com tamanho igual ou superior a

0,1 um, em uma area de 1 pé cubico.

Oqueéip? IP 54

Eaaula 12" Numero...
Especificado
nas normas IEC 1° NUmero...  Proiegio conlra cortato

para resisténcia a
respingos e poeira.

Caracteristicas do  ROBO  Cijlindro  Rotativo Tipo

O cilindro rotativo ROBO possui fungdes e caracteristicas superiores, conforme mostrado abaixo.

O controle de velocidade e aceleragéo esta disponivel. Posicionamento disponivel em varios pontos Alimentacéo de pasto disponivel

E possivel realizar partidas e paradas suaves. 512 pontos estdo disponiveis para posicionamento. A rotagdo em incrementos angulares pode ser

realizada facilmente.

Saida de zona disponivel Alteragao de velocidade disponivel durante a operagéo. Pausa disponivel

A saida de sinal esta disponivel em qualquer area de atuag&o. O aumento e a diminui¢&o da velocidade podem O movimento pode ser pausado e retomado enviando

ser realizados durante o funcionamento. um sinal de pausa.

Largo Variacdes

yTamanho: 3 tamanhos

yFormato: 2 tipos (tipo vertical e tipo horizontal)

yRotacao: 2 tipos (especificacéo de rotagao de 330 graus)

e especificagdo de mdltiplas rotagoes)

Multi-
rotacéo

Forma ™. Tipo pequeno Tipo Médio _

Vertical
Tipo

Plano

Tipo
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Produto Alinhar

Operacional Corpo Torque maximo (Nem) Ver
Cadigo de tipo e Largura Desaceleragao Desaceleragéo Pagina
Proporgéo 1/20 Proporgéo 1/30 Proporgao 1/45
RTBS 330
Vertical 45 mm b3
Tipo RTBSL 360
I 0,24 0,36
RTCS 330
Tipo plano 68 mm P.5
RTCSL 360
Sala limpa RTB 330
Vertical
RCP2CR 50 mm p.7
Tipo RTBL 260
A prova de poeira/ ' 1.1 1.7
Resistente a respingos RTC 330
RCP2W Tipo plano 81 mm P.9
RTCL 360
_ RTBB 330
Vertical 76 mm b1l
Tipo
RTBBL 360
3 4.6
RTCB 330
Tipo plano 114 mm p.13
RTCBL 360
Aplicavel Controlador

Controlador de posi¢édo

para eixo Unico

PCON-CA

Controlador de posi¢do multieixos
MSEP-C

Controlador de posi¢cao

Tipo multieixos com
funcéo PLC

MSEP-LC

Controlador de Programa

Tipo multi-eixos

MSEL-PC/PG
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RCP2CR-RTBS/RTBSL

RCP2W-RTBS/RTBSL

Cilindro ROBO para Sala Limpa, Rotativo, Tipo Vertical Pequeno,

Largura do Corpo de 45 mm, Motor de Pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira/respingos, rotativo, tipo vertical pequeno,

largura do corpo de 45 mm, motor de pulso

= e e e e e I
ifi RCP2W -
ESI_)eU LS Serie —_— Tipo —  Codificador  — Motor — — ! el Comprimento do cabo —— Opgdes
Unid P Razdo Faixa Controladores 1
RTBS: rotagao de I: Incremental 20P: Motor de pulso 30: Relagao de desaceleragao 330: 330 graus P1: PCON-CY/PLIPOISE N: Nenhum NM: Especificagéo de rotagao
330 graus * O codificador absoluto Tamanho 20§ /30 (Somente RTBS) PSEL P:im e
especificagiio simples também 45: Relagao de desaceleragéo 360: 360 graus P3: PCON-CA S:3m SA: Adaptador de eixo
RTBSL: Especificacéo de & considerado do tipo *I" 145 (Apenas RTBSL) PMEC/PSEP M: 5m TA: Adaptador de mesa
muliplas rotagdes o MSEPIMSEL Xyy: Personalizado
Ryy: Cabo do robd
y Grafitage correlagioriegeto sicadestongae de saida e
c € Momento de inércia admissivel
s Relagéo d 80 1/30
elacdo de el
838 [ I
8% | l
— 8% [oas Relacao e des ‘ cao 1/ : 5
83
83 T T
oz Relag&o de desaceleragéo 1/30
08 [0:24
— 088
—— 0200 5| 100 150200 300 g0 4 4
@
015 i T r
*Pode ser instalado com g tag3o(gravsysy
. 010
orientages acima.
005
000
o 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocidade de rotagao (graus/s)
5
45
4 Relacao de d Ga0/1/45
. A I y
a C
P, . . N Relagéo de d cao 1/30
(1) O torque de saida diminui & medida que a velocidade de rotagdo aumenta. 28 |23
Verifique o gréafico de torque de saida a direita para ver se a ia para a apli é possivel. 45
(2) O momento de inércia admissivel na peca de trabalho varia da de rotagao. Verifique a 18 Relgeao-d BOTH45
EX
—— Consulte o gréafico de momento de inércia admissivel a direita para verificar se o momento de inércia necessério para a aplicagao esta | !
ota sobre 4
o dentro da faixa permitida. 08
selegdio P 2522 Rel éFao de Fesace Fragao 730
(3) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,2 G. 20 50 100 150 200 250 300 Velocidade de 350 400 450
(4) Observe que os controladores PMEC/PSEP n&o sdo capazes de operacéo de rotagao infinita quando usados com muiltiplas rotagées. 15 rotagéo (graus/s)
atuadores.

Especificagdes do atuador

vodela Beseeas Méximo Momento de inércia admissivgl y Relacdo de desaodleragio e velocidade maxima
Razdo fciote Faixa Faixa de operagdo .
(Nem) (kgem2) (vocé)
RCPZ@BS_|_20P.3O.330. - 1/30 0,24 0,0023 Relagdo de desacelerac (vocé)
330 1/30 400
RCP2@‘BS-|-20P-45-330- = 145 036 0,0035 1/45 266
rep2 ®JBSL1-20p-30-360- - 1130 0.24 0.0023 (o)
360
RCP2@‘BSL-|—20P-45-360— — 028 S
Lenda: . Serie Controladores aplicaveis Comprimento do cabo Opgaes

a confirmar cada opg

Referéncia Preco padrao

Tipo Faixa de operagéio (graus) 330 Prego padréo Nome Codigo da opgéo
RTBS Especificaco de rotago reversa NM
RTBSL 360 sobre

Adaptador de eixo

Veja ROBO Cylinder

Comprimento do cabo

Adaptador de mesa

Catalogo Geral

Especificagdes do atuado

Preco padréo I
Tipo Cédigo do cabo Cédigo do controlador aplicavel ftem Descrigao |
B3 P1 1 Engrenagem A prova de poeiralresistente a lesging}s

P(1m) Sistema de acionamento hipoide para

Tipo padrédo S(3m) de sala limpa +0,05 graus.
M (5 m) Precisao de retorno para casa £0,05 graus ou menos (RTBS)/%0,05 graus ou menos (RTBSL)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Movimento Perdido 40,1 graus.

Comprimento especial X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Carga de empuxo admissivel 30N
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Momento de carga admissivel 3,6 Nym

RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

RO4 (4m) ~ RO5 (5m)

Cabo do robd RO6 (6 m) ~ R10 (10 m)

O cabo do robd &
padréo para P1.

R11 (11 m) ~ R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Operagéo em temperatura ambiente.
T Jmidade

0~40°C, 85% UR ou menos (sem condensagéo)

Limpeza

Classe 10 (0,1 ym)

Conexao de tubo para aspiragao

Conexao rapida, diametro externo do tubo
aplicavel @6 mm 10 NI/min

|Volume de vécuo de ar

Cédigo IP

1P54 ou equivalente

Conexdo de tubo para purga de ar

Conexdo rapida, diametro externo do tubo
aplicavel 96 mm

Volume de fluxo de purga de ar

15 Ni/min

Peso

06 kg
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Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.
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A parte rotacional € mostrada na posig&o inicial da vista superior, tanto para os tipos de rotagédo
et padrdo quanto para os de rotacéo reversa (opcional).
8 Na operacéo de retorno & posigao inicial, o tipo padréo gira para a esquerda na vista superior

para retornar a posicao inicial e gira para a direita para operagao ap6s a conclusao da

O tipo de rotacao reversa gira para a direita na vista superior para retornar a posigao inicial
2

e gira para a esquerda para operar apds a conclusao da operagéao de retorno & posicéo inicial.
002
930 protundidade 2.5

Nao é possivel alterar o sentido de rotagao apds a entrega devido a razdes estruturais.

i+

Os atuadores da série RCP2CR/RCP2W podem operar com os abaixo. i o de acordo com sua necessidade.
Nimero maximo &
N Namero do modelo : R Entrada Prego padréo
Visualizar de eixos controlados Pontos Tens&o
Valvula solenoide tipo multieixo
MSEP- - (%) -
Especificagéo PIO @ @ ® 3 pontos
Cc8
Vélvul lenoide tij ltiei; LC:6
vula solenoide tipo multieixo
MSEP- - &)
Especificagao de rede @ @ ® 256 pontos
Tipo de posicoes
PCON-CA-20P - -2-|
Especificacéo de alto desempenho @ ® 512 pontos
24 vCC
Tipo de trem de pulsos
et e PCON-CA-20PWAI-PL 20 (@ 1
Especificacao de alto desempenho
Tipo de rede
PCON-CA-20P - -O-
Especificagéo de alto desempenho @ ® 768 pontos
Tipo de controle do programa II PSEL-CS-1-20PI- -2-0 @ 2 1500 pontos
Controle de programa multieixos
! MSEL-PC-1-20P - -2-41) (1)
Especificacéo PIO
Controle de programa multieixos - CA
o MSEL-PC-1-20P - -0-41%) ()
Especificacao de rede monofasica
4 30.000 pontos 100V ~
Controle de programa multieixos | 230V
prog MSEL-PG-1-20P - -2-4f) (D)
Especificago em conformidade com a categoria de seguranga
Controle de Programa Multieixos Tipo Categoria MSEL-PG -1-20P - -0-4()
de em C com as ifi com Placa de Rede
Outros dispositivos conectaveis PSEP, PMEC, PCON- CY/PL/PO/SE
*Para PSEL e MSEL de eixo tnico. * Tipo de E/SI(NP/PN) * Nimero de eixo§F Tipo de encoder *@digo de especificacéo da rede de campos

WI: Incremental/SA: Absoluto simples. No entanto, WAI e SA néo podem ser usados juntos para MSEL. * C (tipo padréo) ou LC (tipo com funga®PLC)
*@pdigo N ifi NPN)/P ifi PNP)
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Cilindro ROBO para Sala Limpa, Rotativo, Tipo Plano

RCP2CR-RTCS/RTCSL

Pequeno, Largura do Corpo 72 mm, Motor de Pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira/respingos, rotativo, tipo plano pequeno,

RCP2W-RTCS/RTCSL

largura do corpo de 72 mm, motor de pulso

E ifi A RCP2W v
specificagdo B q ) )
A N [o] Aplicavel
. Série — Tipo —  Codificador Motor — ~ — plicavel D S Opgoes
Unid Razao Faixa Controladores
RTCS: 330 graus I: Incremental 20P: Motor de pulso 30: Relagéo de desaceleragdo  330; 330 graus PL: PCON-CY/PLIPOISE N: Nenhum NM: Especificagéo de rotagéo
rotagéo * O codificador absoluto ‘Tamanho 20§ 1130 (Somente RTCS) PSEL P:im reversa
especicagao Sl Tl i 45: Relagéo de desaceleragdo 360: 360 graus P3: PCON-CA s:3m SA: Adaptador de elxo
RTCSL: Especificagéo de & considerado do tipo "I" 145 (Somente RTCSL) PMECIPSEP M: 5m TA: Adaptador de mesa
e eoes) MSEPIMSEL Xyy: Personalizado
050 Ryy: Cabo do robo.
0,45

y Graficq de correlagé%gﬁ%m%ggggcgpwe de saida e
Momaento de inércia adniissive

030
050
025
045
020

a .
T 1

acel erallan 17415

Relago de desaceleragdo 1/30
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015

elacao de de

035
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Fordge
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005
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000

020 5 1 1 25031 i o 4

015

“Pode ser instalado com
orientagdes acima.

Qeitge

010

005

000

0 50 100 150 200 250 300

Velocidade de rotacéo (graus/s)

45
‘ Relagao de 1/43|_

35
3
(1) O torque de saida diminui & medida que a velocidade de rotagdo aumenta. 28 fea Relagéo de . 1/30.
Verifique o gréafico de torque de saida a direita para ver se a ia para a apli €é possivel. i)
4
(2) O momento de inércia admissivel na peca de trabalho varia da de rotagao. Verifique = 15 Retag 145,
s
Consulte o gréafico de momento de inércia admissivel a direita para verificar se o momento de inércia necessério para a aplicagao esta 4
Nota sobre . . i 3
dentro da faixa permitida. 05
selecdo 25 [23 Relagdo de ¢do 1/30
(3) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,2 G. 20 50 100 150 200 250 200 350 200 450
(4) Observe que os controladores PMEC/PSEP néo sdo capazes de operacdo de rotacéo infinita quando usados com mdltiplas rotagdes. 15 Velocidade de rotag&o (graus/s)
atuadores. 1

Especificagdes do atuador

" Desaceleracso Maximo Momento de inércia admissiv.el § Relagdo de d@s&e&I8rRao e velocidade maxima
Modelo Razdo Torque Faixa Faixa de operag&o
(Nem) (kgem2) (vocé) 330/360
(vocé)
RCPZ@CS—I—ZOP—30—330— _ 1/30 0:24 0’0023 330 Relagéo de desaceleragac
1/30 400
RCP2@'CS-I-20P-45-330- - /45 0.36 0,0035 1/45 266
rep2 &fcst-1-20p-30-360- 130 0.24 0,023 (st
360
RCPZ@'GSL-I-ZOP-4S-360- /a5 0.36 0,0035
Lenda: . Série Controladores aplicaveis Comprimento do cabo Opgdes

Tipo Faxaide (araus) 330 Preco padréo Nome Cédigo da opcdo Referéncia Preco padrdo
RTCS 40 de rotagdo reversa NM
Veja ROBO Cylinder
RTCSL 360 Adaptador de eixo 20
Catalogo Geral
Adaptadordemesa | =

Comprimento do cabo

I Especificagdes do atuado

Preco padréo

i Codigoluoleabg | Cédigo do conty Descrica
Tipo 9 i ntrol Item i”—f'@
P3 A prova de a

P@Am) Sistema de acionamento hipoide para

Tipo padrédo SEm) de sala limpa £0,05 graus.
M (5 m) Precisdo de retorno para casa +0,05 graus ou menos (RTCS)/+0,05 graus ou menos (RTCSL)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Movimento Perdido +0,1 graus.

- Carga de empuxo admissivel 30N

Comprimento especial X11 (11 m) ~ X15 (15 m) 9 P

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Momento de carga admissivel 3,6 Nym

Operagao em temperatura ambiente.
T Jmidade

RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m)

0~40°C, 85% UR ou menos (sem condensago)

Limpeza

O cabo do robd & Classe 10 (0,1 ym)

Cabo do robd

RO06 (6 m) ~ R10 (10 m)

padréo para P1.

R11 (11 m) ~ R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

Conexao de tubo para aspiragao

Conexao rapida, diametro externo do t
aplicavel @6 mm 10 NI/min

ubo

|Volume de vécuo de ar

Cadigo IP

1P54 ou equivalente

Conexéo de tubo para purga de ar

Conexao rapida, diametro externo do tubo
aplicavel 86 mm

Volume de fluxo de purga de ar

15 NI/min

Peso

054 kg




Machine Translated by Google

Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.
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100 ou mais devem ser reidos.

A parte rotacional € mostrada na posig&o inicial da vista superior, tanto para os tipos de rotagédo
padrdo quanto para os de rotacéo reversa (opcional).

Na operacéo de retorno & posigao inicial, o tipo padréo gira para a esquerda na vista superior
para retornar a posicao inicial e gira para a direita para operagéo apés a conclus&o da

O tipo de rotacao reversa gira para a direita na vista superior para retornar a posigao inicial

e gira para a esquerda para operar apds a conclusao da operagéao de retorno & posicéo inicial.

Nao é possivel alterar o sentido de rotagao apds a entrega devido a razdes estruturais.

i+

Os atuadores da série RCP2CR/RCP2W podem operar com os abaixo. i o

de acordo com sua necessidade.

Externo Nimero maximo

(] Posigdo maxima
NGmero do modelo 4 Entrada

Preco padrédo

Valvula solenoide tipo multieixo

Visualizar de eixos controlados Pontos Tensdo

MSEP- - f; -
Especificagio PIO @ @ ® ] 3 pontos
Cc8
LC:6
Valvula solenoide tipo multieixo
MSEP- - (3

Especificagao de rede @ @ ® 256 pontos
Tipo de posicoes PCON-CA-20P - -2

» -20P - -2-Gy) (D 512 pontos
Especificacéo de alto desempenho

24 vVCC
VpRABIEm RIS PCON-CA-20PWAI-PL -2-0 (i) 1
Especificacao de alto desempenho
D ER S PCON-CA-20P - 0-G%) (@ 768 pontos
Especificagéo de alto desempenho
Tipo de controle do programa II PSEL-CS-1-20PI- -2-0 (T} 2 1500 pontos
Controle de programa multieixos MSEL-PC-1-20P - _2_4® ®
Especificacéo PIO
Controle de programa multieixos MSEL-PC-1-20P - -0-4) (I CA
Especificacéo de rede monofasica
4 30.000 pontos 100V ~

Controle de programa multieixos 230V

Especificagéo em conformidade com a categoria de seguranga

Controle de Programa Multieixos Tipo Categoria

de em Ce com as

com Placa de Rede

MSEL-PG-1-20P - -2-4f) (T}

MSEL-PG -1-20P - -0-4(i) ()

Outros dispositivos conectaveis

PSEP, PMEC, PCON- CY/PL/PO/SE

*Para PSEL e MSEL de eixo tnico. * Tipo de E/SI(NP/PN) * Nimero de eixo§F Tipo de encoder

"@digo de especificacdo da rede de campos

WI: Incremental/SA: Absoluto simples. No entanto, WAI e SA néo podem ser usados juntos para MSEL. * C (tipo padréo) ou LC (tipo com funga®PLC)

*@pdigo N ifi NPN)/P

PNP)
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Cilindro ROBO para Sala Limpa, Rotativo, Tipo Vertical Médio,

RCPZCR'RTB/RTB I— Largura do Corpo de 50 mm, Motor de Pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira/respingos, rotativo, tipo vertical médio, largur
RCP2W-RTB/RTBL

do corpo de 50 mm, motor de pulso

e e - []- . —w - [1- [0 -[- -
o RCP2W v
Especificacéo _ - D 3 operaci Aplicavel . o
Unid Série — Tipo —_— Codificador ~ —— Motor —_— —— — raa = Controladorestiaainentoldocaboir= Opgoes
RTB: rotagéo de 330 graus I: Incremental 28: Motor de pulso 20: Relagao de desaceleragao 330: 330 graus. P1: PCON-CY/PLIPOISE N: Nenhum NM: Especificagao de rotagao
* O codificador absoluto 28y tamanho 1720 (Somente RTB) PSEL P:1m reversa
especificacéio Smoles e 30: Relagao de desaceleragio 360 360 graus P3: PCON-CA S:3m SA: Adaptador de eixo
RTBL: Especificacéio de & considerado do tipo *I" 130 (Apenas RTBL) PMECIPSEP M: 5m TR Adepiadoroemesal
miplas rotagdes MSEP/MSEL Xyy: Personalizado
35 Ry§: Cabo do robd
o £ =~ Tqn i 1
§ Gréfito de correlagao '{8'G&f58fdade, torque de saida e
' € Momento de inércia admissivel
2
- 35 [17 Refagao de Jep: CRO 1730 T
gl 15 "
m D] oy Torque de saida
o ’ | o
1 085
25
05 055
2
[ — 2 1, Relagdo de desacelera€&ts esacelergcao 1720
= g 0 |
15 10 30 0 0 50} 7
11 1
*Pode ser instalado com 1 40,
orientacdes acima. — 085
05 k
Re‘agéo de desaceleracao 1/20
° 1 L 1
0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidade de rotagao (graus/s)
35 T T T T T T
30 f—ro Momento de inércia admissivel
25
B
(1) O torque de saida diminui & medida que a velocidade de rotagdo aumenta. Relacéao de desaceleracao 1/30
15
Verifique o grafico de torque de saida a direita para ver se a i aria para a aplicagdo é possivel. 30 [oImento de imercia admissivel
(2) O momento de inércia admissivel na pega de trabalho i varia da i de rotagao. Verifique Ezl‘g
Consulte o gréafico de momento de inércia admissivel a direita para verificar se o momento de inércia necessario para a aplicagao esta 5
Nota sobre g - 20 - = 5
- dentro da faixa permitida. ~ ~Re Ig?f\o de desaceleracéo 1/20|
selecdo 0 Relacéo|de desaceleracdo N i
(3) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,3 G. 15 0100 200 300 400 500 600 700
(4) Observe que os controladores PMEC/PSEP ndo sdo capazes de operacéo de rotagao infinita quando usados com muiltiplas rotagées. 10 Velocidade de rotagag (graus/s)
atuadores. I
5

5
Relacéo de desaceleracédo 1/20
Especificagdes do atuador

ey Maximo Momento de inércia admissivel ¥ Relagéo de (réSE&erErdidn @ vlocidade maxima
precse Torque Faixa S

Razdo (N-qm) (kg'm2) (voce) R 330/360

RCPZ@B—I—Z8P—ZO—330— - 1/20 11 0,01 Relagéo de desaceleracao (voce)
330 1/20 600

RCPZ@' B-I-28P-30-330- - gy e i 1/30 400
RCPZ@B L-1-28P-20-360- I 1120 11 0,01 - (Uricade: raus)
RCPZ]@'BL-I-ZBPGO-BGO— 1/30 1.7 0,015

1§ -
Lenda: Serie Controladores aplicaveis @] Comprimento do cabo Opgdes
Tipo * Consulte as p de opgdes para confirmar cada opg

Tipo Faixa de (qraus) 330 Preco padréo Nome Cédigo da opcdo Referéncia Preco padrdo
RTB Especificagéo de rotacéo reversa NM
Veja ROBO Cylinder
RTBL 360 Adaptador de eixo sobre
Catélogo Geral
Adaptador de mesa

Comprimento do cabo

Especificagdes do atuado
Preco padréo I
i Codigo do cabo | codigo do conts Descrica
Tipo 9 I ntrol Item ﬁ_f'@
(25 A prova de poei i a

P (1m) Sistema de acionamenio hipoide para

Tipo padrao S@Em) Repetibilidade de posicionamento sala limpa +0,01 graus.
M (5 m) Precisdo de retorno para casa +0,01 graus ou menos (RTB)/+0,05 graus ou menos (RTBL)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Movimento Perdido #0,1 graus.

Comprimento especial X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Carga de empuxo admissivel 50N
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Momento de carga admissivel 3,9 Nym
ROL(Lm).=ROS.(3.m) :Waqéo o mmf:;::bwe 0~40°C, 85% UR ou menos (sem condensagao)
RO4 (4m) ~ RO5 (5m) ;

5 0 cabo do rob ¢ Fimpezal Classe 10 (0,1 ym)
Cabo do robd RO6 (6 m) ~ R10 (10 m) o
padr&o para P1. c 4o de tub L Conexao rapida, diametro externo do tubo
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) onexio de itho para aspiagso aplicavel g6 mm 15 Ni/min
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) [Volume de vécuo de ar
Cadigo IP

P54 ou equivalente

Conexao rapida, diametro externo do tubo
aplicavel 86 mm

Conexéo de tubo para purga de ar

Volume de fluxo de purga de ar 20 NI/min

Peso 0,96 kg
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Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.
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padrdo quanto para os de rotacéo reversa (opcional).

i+

A parte rotacional € mostrada na posig&o inicial da vista superior, tanto para os tipos de rotagédo

Na operagéo de retorno & posigéo inicial, o tipo padréo gira para a esquerda na vista superior

para retornar a posicao inicial e gira para a direita para operagao ap6s a conclusao da

O tipo de rotacao reversa gira para a direita na vista superior para retornar a posigao inicial
e gira para a esquerda para operar apds a conclusao da operagéao de retorno & posicéo inicial.

Nao é possivel alterar o sentido de rotagao apds a entrega devido a razdes estruturais.

Os atuadores da série RCP2CR/RCP2W podem operar com os

abaixo. ione o

de acordo com sua necessidade.

Nimero maximo &
N Namero do modelo : R Entrada Prego padréo
Visualizar de eixos controlados Pontos Tens&o
Valvula solenoide tipo multieixo
MSEP- - (%) -
Especificagéo PIO @ @ ® 3 pontos
Cc8
Vélvul lenoide tij ltiei; LC:6
vula solenoide tipo multieixo
MSEP- - &)
Especificacao de rede @ @ ® 256 pontos
Tipo de posicoes
PCON-CA-28P - -2-|
Especificacéo de alto desempenho @ ® 512 pontos
24 vCC
Tipo de trem de pulsos
et e PCON-CA-28PWAI-PL 20 (@ 1
Especificacao de alto desempenho
Tipo de rede
PCON-CA-28P - -0-
Especificagéo de alto desempenho @ ® 768 pontos
Tipo de controle do programa II PSEL-CS-1-28PI- -2-0 @ 2 1500 pontos
Controle d Itiei
on ro‘<.3 ekprograma multieixos MSEL-PC-1-28P - -2-4T]) (1)
Especificacéo PIO
Controle de programa multieixos CA
o MSEL-PC-1-28P - -0-41W) ()
Especificacao de rede monofasica
4 30.000 pontos 100V ~
Controle d Itiei 230V
ontrole de programa multieixos MSEL-PG-1-28P - -2-4f) (D)
Especificagio em conformidade com a categoria de seguranga
Controle de Programa Multieixos Tipo Categoria MSEL-PG -1-28P - -0-4() @
de em C com as com Placa de Rede

Outros dispositivos conectaveis

PSEP, PMEC, PCON- CY/PL/PO/SE

*Para PSEL e MSEL de eixo tnico. * Tipo de E/SI(NP/PN) * Nimero de eixo§F Tipo de encoder

"@digo de especificacdo da rede de campos

WI: Incremental/SA: Absoluto simples. No entanto, WAI e SA néo podem ser usados juntos para MSEL. * C (tipo padréo) ou LC (tipo com funga®PLC)

*@pdigo N

NPN)/P PNP)




Machine Translated by Google

Cilindro ROBO para Sala Limpa, Rotativo, Tipo Plano Médio,

RCPZCR'RTC/RTCL Largura do Corpo 88 mm, Motor de Pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira/respingos, rotativo, tipo plano médio,
RCP2W-RTC/RTCL

largura do corpo de 88 mm, motor de pulso

£ ificaca RCP2W v
specificagdo o ) )
. o (o] Aplicavel
. Série — e —  Codificador Motor — = — @ D = Opcdes
Unid P Razdo i Controladores omprimento do cabo pe
RTC: 330 graus I Incremental 28P: Motor de pulso 20: RelagZo de desaceleragdo 330: 330 graus P1: PCON-CY/PL/POISE N: Nenhum NM: Especificagao de rotagéo
rotagéo * O codificador absoluto 28y tamanho 1/20 (Somente RTC) PSEL P:im reversa
especificagdo Smoles e 30: Relag#o de desaceleragio 360: 360 graus P3: PCON-CA S:3m SA: Adaptador de eixo
RTCL: Especificagao de & considerado do tipo "I" 1130 ErETEEEy) PMECIPSEP M: 5m e
mltiplas rotagdes MSEP/MSEL Xyy: Personalizado
35 Ryy: Cabo do robd

y Gréfito de correlagdo déowetoeidenle, torque de saida e
Momento de inércia admissivel

C€] Rotis

2
o 7 Relacdo de desaceleracéao 1/30] T
M| g 15
2 Torque de saida
— 11 q
25 0485
% Retacao de: 17201 =
S — @ 17 Relagdo de desacelera@go 1/30]
==
g . 100300 idads de 600 7o)
11
*Pode ser instalado com 1 — 085
orientagdes acima. —
05 &
Relacao de desaceleracao 1/20)
o | | |
0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidade de rotagéo (graus/s)
* I T T I I
30 f— Momento de inércia admissivel
25
P ) - S
(1) O torque de saida diminui & medida que a velocidade de rotagéo aumenta. Relaczo de 30 1/30
Verifique o gréfico de torque de saida a direita para ver se a i ia para a apli €é possivel. ?;8 lomjento de inércia admissivel
(2) O momento de inércia admissivel na peca de trabalho varia da de rotac&o. Verifique Eg — 7]
Consulte o gréafico de momento de inércia admissivel a direita para verificar se o momento de inércia necessério para a aplicagao esta £ 5 —
Nota sobre . . 2 1
- dentro da faixa permitida. Relacgg de desaceleracdo 1/20
selecéo _ ) 0 Relagdo de dege_iceleragg_ogﬁgo | \9
(3) A acelerag&o nominal durante o movimento & de 0,3 G. ) 100 200 300 400 500 Velocidade de rotagao (graus/s) 600 700
(4) Observe que os controladores PMEC/PSEP n&o sdo capazes de operacéo de rotagao infinita quando usados com muiltiplas rotagées. 10 75
atuadores. '
i 5 5
Relagéo de desaceleracao 1/20
Especificagdes do atuador
Desaceleragéo Maximo Momento de inércia admissivel ¥ Relagéo de q884EEIET8ELS €& cidade maxima
Modelo i < .
Razio Torque Faixa ~~__Faixa de operag&o EE
(N-m) (kgem2) (vocd) |
Relagdo de desaceleracao (vocé)
rcp2 & c-1-28p-20-330- 1120 11 0,01
330 1/20 600
chz@‘c-l-zap-so-sso- 130 17 0,015 1/30 400
(Unidade: graus/s)
rep2 &fcL-1-28p-20-360- - 1120 11 0,01
360
rep2®fcL-1-28P-30-360- - 1130 17 0,015
Lenda: Série Controladores aplicaveis Comprimento do cabo Opgdes

Tipo a confirmar cada opg

Tipo Faixa de (araus) 330 Preco padréo Nome Cédigo da opcéo Referéncia Preco padrdo
RTC Especificagéo de rotagao reversa NM Ve roE0 i
eja ylinder
RTCL 360 Adaptador de eixo sobre
Catélogo Geral
Adaptador de mesa .

Comprimento do cabo

= Especificagdes do atuado
Preco padréo I

i Coédigo do cabo | codigo do conty Descricé
Tipo 9 I ntrol Item _$_¢_|;_ao
PR3 A prova de poei i a

P(1m) Sistema de acionamento hipoide para

Tipo padrao S(Em) ibilidade de posici sala limpa £0,01 graus.
M (5 m) Precis&o de retorno para casa +0,01 graus ou menos (RTC)/+0,05 graus ou menos (RTCL)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Movimento Perdido 10,1 graus.

- Carga de empuxo admissivel 50N

Comprimento especial X11 (11 m) ~ X15 (15 m) 9 P
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Momento de carga admissivel 3,9 Nym
ROL (1 m) - RO3 (3 m) Operecio em "'“”T::::':b‘e"'e 0-40°C, 85% UR ou menos (sem condensaéo)
RO4 (4m) ~ RO (5m) : -

0 cabo do robo & LD Classe 10 (0.1 ym)

Cabo do robd RO6 (6 m) ~ R10 (10 m)
R11 (11 m) ~ R15 (15 m)

padréo para P1. Conexao rapida, diametro externo do tubo

aplicavel @6 mm 15 NI/min

Conex&o de tubo para aspiragao

R16 (16 m) ~ R20 (20 m) |Volume de vécuo de ar

Cédigo IP 1P54 ou equivalente

Conexao rapida, diametro externo do tubo

Conex&o de tubo para purga de ar aplicavel 26 mm

Volume de fluxo de purga de ar 20 Ni/min

Peso 1,04 kg
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Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.
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oo
A parte rotacional € mostrada na posig&o inicial da vista superior, tanto para os tipos de rotagédo
padrdo quanto para os de rotacéo reversa (opcional).

Na operacéo de retorno & posigao inicial, o tipo padréo gira para a esquerda na vista superior
para retornar a posicao inicial e gira para a direita para operagéo apés a conclus&o da

O tipo de rotacao reversa gira para a direita na vista superior para retornar a posigao inicial

e gira para a esquerda para operar apds a conclusao da operagéao de retorno & posicéo inicial.

Nao é possivel alterar o sentido de rotagao apds a entrega devido a razdes estruturais.

i+

Os atuadores da série RCP2CR/RCP2W podem operar com os

abaixo. ione o

de acordo com sua necessidade.

Nimero maximo

N Namero do modelo R Entrada Prego padréo
Visualizar de eixos controlados Pontos Tens&o
Valvula solenoide tipo multieixo
MSEP- - (%) -
Especificagéo PIO @ @ ® cs8 3 pontos
Vélvul lenoide tij ltiei; LC:6
vula solenoide tipo multieixo
MSEP- - &)
Especificagao de rede @ @ ® 256 pontos
Tipo de posicoes
PCON-CA-28P - -2-|
Especificacéo de alto desempenho @ ® 512 pontos
24 vCC
Tipo de trem de pulsos
et e PCON-CA-28PWAI-PL 20 (@ 1
Especificacao de alto desempenho
Tipo de rede
PCON-CA-28P - -0-
Especificagéo de alto desempenho @ ® 768 pontos
Tipo de controle do programa II PSEL-CS-1-28PI- -2-0 @ 2 1500 pontos
Controle d Itiei
on ro‘<.3 ekprograma multieixos MSEL-PC-1-28P - -2-4T]) (1)
Especificacéo PIO
Controle de programa multieixos CA
L MSEL-PC-1-28P - -0-41W) () )
specificacdo de rede monofasica
4 30.000 pontos 100V ~
Controle d Itiei; 230V
ontrole de programa multieixos MSEL-PG-1-28P - -2-4f) (D)
Especificago em conformidade com a categoria de seguranga
Controle de Programa Multieixos Tipo Categoria MSEL-PG -1-28P - -0-4() @
de em C com as com Placa de Rede
Outros dispositivos conectaveis PSEP, PMEC, PCON- CY/PL/PO/SE

*Para PSEL e MSEL de eixo tnico. * Tipo de E/SI(NP/PN) * Nimero de eixo§F Tipo de encoder

"@digo de especificacdo da rede de campos

WI: Incremental/SA: Absoluto simples. No entanto, WAI e SA néo podem ser usados juntos para MSEL. * C (tipo padréo) ou LC (tipo com funga®PLC)

*@pdigo N NPN)/P PNP)




Machine Translated by Google

RCP2CR-RTBB/RTBBL

RCP2W-RTBB/RT

BBL

Grande, Largura do Co

mm de largura do co

Cilindro ROBO para Sala Limpa, Rotativo, Tipo Vertical

76 mm, Motor de Pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira/respingos, rotativo, tipo vertical grande, 76

motor de pulso

Mo e — [ — - — [ ] - ] -0CJ- - [
Especificacéo Rep2w .
ifi 5 overaci .
an ) . Aplicavel
a Série — — Codificador Motor — — — —
Unid Tipo Razio o CniEEt S Comprimento do cabo Opgoes
RTBB: 330 graus I: Incremental 35P: Motor de pulso 20: Relagdo de desaceleragao 330: 330 graus P1: PCON-CY/PLIPO/SE N: Nenhum NM: Especificagéo de rotagao
rotago * O codificador absoluto ‘Tamanho 35§ 1/20 (Apenas RTBB) PSEL P:im reversa
especificagdo Smoles e 30: Relag#o de desaceleragio 360: 360 graus P3: PCON-CA S:3m SA: Adaptador de eixo
RTBBL: Especificagdo de & considerado do tipo *I" 130 (Apenas RTBBL) PMEC/PSEP M: 5m TA: Adaptador de mesa
mltiplas rotagBes MSEPIMSEL Xyy: Personalizado
50 Ryy: Cabo do robd
45 48 Torque de saida
y Grafico de correlagdo de velocidade, torque de saida e
Momento de inércia admissivel B
Relacao de desaceleragéo 1/30
3.0
58
e
— tag t tr7
Iy NG [ [ 113
) \ Relacao deé desaceleracdo 1/30
88 |
——— 25
— o
— f |resavmsicio IS ~ 4
de [01aGAQ {QFAUS/S) T
*Pode ser instalado com - fors = PP
orientagdes acima. 10
05
0 100 200 300 400 500 Velocidade de rotagéo 600 700
(graus/s)
40 T T T T T
35 Momento de inércia admissivel
® .
Relag&o de desaceleracéo 1/30
25
(1) O torque de saida diminui & medida que a velocidade de rotagdo aumenta. % N
Verifique o grafico de torque de saida a direita para ver se a para a aplicagao é possivel. 35 Relagao de desadeleragso 1120 issivel
(2) O momento de inércia admissivel na pega de trabalho varia da de rotagao. Verifique 30 i
" o o N o . R Relago dé desacelerdodo 1130 | =75
— Consulte o gréafico de momento de inércia admissivel a direita para verificar se o momento de inércia necessario para a aplicagao esta | 25 !
ota sobre
- dentro da faixa permitida.
selecdo 2@
(3) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,3 G. 015 100 200 300 400 500 600 700
(4) Observe que os controladores PMEC/PSEP néo sdo capazes de operacéo de rotacéo infinita quando usados com mdltiplas rotagdes. Relagao de desacele(agifiddeQe rotaco (grausis)
atuadores. 10 13
75
I 5
Especificagdes do atuador
P Maximo Momento de inércia agmissivel ¥ Relagdo de (881 ét 265 @ veMcidade maxima
Modelo Razio Torque Faixa ~~__Faixa de operag&o EE
(N-m) (kgem2) (vocd) |
Relagéo de desaceleracas (vocé)
.
330 1/20 600
RCPZ@‘B B-I-35P-30-330- - 130 456 0,03 1/30 400
(Unidade: graus/s)
rcp2 Bl BBL-1-35P-20-360- - 1120 30 0,02
360
rcp2 &} BBL--35P-30-360- - 1130 46 0,03
Lenda: Série Controladores aplicaveis Comprimento do cabo Opgdes

Consulte as p

Adaptador de eixo

Tipo Faixa de (araus) 330 Preco padréo Nome Cédigo da opcéo Referéncia Preco padrdo
RTBB &0 de rotagdo reversa NM Ve ROB0 Syttt
RTBBL 360 sobre

Comprimento do cabo

Preco padréo

Adaptador de mesa

Catéalogo Geral

Especificagdes do atuado

i Cédigo do cabo | codigo do conty Descricé
Tipo 9 I ntrol Item _$_¢_|;_ao
P3 A prova de a

P(m) Sistema de aclonamento hipoide para

Tipo padrao s@Em de salalimpa 0,01 graus.
M (5 m) Precisdo de retorno para casa +0,01 graus ou menos (RTBB)/+0,03 graus ou menos (RTBBL)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Movimento Perdido +0,1 graus.

~ Carga de empuxo admissivel 200N

Comprimento especial X11 (11 m) ~ X15 (15 m) 9 P

X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Momento de carga admissivel 17,7 Nym

RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m)

RO4 (4m) ~ RO5 (5m)

Cabo do robd RO6 (6 m) ~ R10 (10 m)

R11 (11 m) ~ R15 (15 m)

R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

O cabo do robd &
padréo para P1.

Operagéo em temperatura ambiente.
T Jmidads

0~40°C, 85% UR ou menos (sem condensag&o)

Limpeza

Classe 10 (0.1 ym)

Conex&o de tubo para aspiragao

Conexao rapida, diametro externo do tubo
aplicavel @6 mm 20 NI/min

Volume de vécuo de ar

Cadigo IP

P54 ou equivalente

Conexéo de tubo para purga de ar

Conexao rapida, diametro externo do tubo
aplicavel g6 mm

Volume de fluxo de purga de ar

40 NI/min

Peso

25kg
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Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.
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-
(40‘5 ) 785
( 132 )
.
D67h7 - 0,030, 100 ou mais devem
os ‘90 ser retidos.
- 0,000 5 0profundidade 35
40 g6 @ " 0,025
‘Tubo aplicavel com diar xiermo de 06 mm! \
. w — . \ :
N
| EEIE " ‘ 2
® ! 4 i ® ! L b
e
ﬁ| | 45 b
Jd b ™ S =
o = 1
1 65 119 65 % +0,05
fe=) o) & maa 35
85 RCP2CR (200)

75 RCP2W (2000)

+0.05
5__ 0 protundidade 3;

|

B Y ; 7 oo

A parte rotacional € mostrada na posig&o inicial da vista superior, tanto para os tipos de rotagédo

padrdo quanto para os de rotacéo reversa (opcional).
@ Na operacéo de retorno & posigao inicial, o tipo padréo gira para a esquerda na vista superior
para retornar a posicao inicial e gira para a direita para operagéo apés a conclus&o da

& 1 -— -— operacéo de retorno & posicéo inicial.

68 O tipo de rotacao reversa gira para a direita na vista superior para retornar a posigao inicial

e gira para a esquerda para operar apds a conclusao da operagéao de retorno & posicéo inicial.
005
@5 g profundidade 35

Nao é possivel alterar o sentido de rotagao apds a entrega devido a razdes estruturais.

i+

Os atuadores da série RCP2CR/RCP2W podem operar com os abaixo. i o de acordo com sua necessidade.
Externo > . o " 5
el Nimero do modelo Num}ero maximo Posigdo méaxima Entrada Prego padrao
Visualizar de eixos controlados Pontos Tensao

Valvula solenoide tipo multieixo

MSEP- - % - 3 pontos
Especificagéo PIO @ @ ® c8 P

LC:6

Vélvula solenoide tipo multieixo

MSEP- - i} - 256 pontos
Especificacao de rede @ @ ® P
Tipo de posicoes PCON-CA-35P - _2_(@ ® 512 pontos
Especificacao de alto desempenho

24 vCC

VpRABEEDERCS PCON-CA-35PWAI-PL 2-0 (i) 1
Especificagao de alto desempenho
Tipo de rede

PCON-CA-35P - -0-! 768 pontos
Especificagéo de alto desempenho @ ® p
Tipo de controle do programa II PSEL-CS-1-35PI- -2-0 ® 2 1500 pontos
Controle de programa multieixos MSEL-PC-1-35P - _2_4® ®
Especificagéo PIO
Controle de programa multieixos MSEL-PC-1-35P - -0-4()) (I CA
Especificacéo de rede monofasica

4 30.000 pontos 100V ~
Controle de programa multieixos ! MSEL-PG-1-35P - -2-4(y) (D) 2o
Especificagio em conformidade com a categoria de seguranga
Controle de Programa Multieixos Tipo Categoria MSEL-PG -1-35P - -0-4(F) (T
de em C com as ifi com Placa de Rede
Outros dispositivos conectaveis PSEP, PMEC, PCON- CY/PL/PO/SE
*Para PSEL e MSEL de eixo tnico. * Tipo de E/SI(NP/PN) * Nimero de eixo§F Tipo de encoder *@digo de especificacéo da rede de campos

WI: Incremental/SA: Absoluto simples. No entanto, WAI e SA néo podem ser usados juntos para MSEL. * C (tipo padréo) ou LC (tipo com funga®PLC)
*@pdigo N ifi NPN)/P ifi PNP)




Machine Translated by Google

Cilindro ROBO para Sala Limpa, Rotativo, Tipo Plano Grande,

RCP2CR-RTCB/RTCBL

argura do Corpo de 124 mm, Motor de Pulso

Cilindro ROBO a prova de poeira/respingos, rotativo, tipo plano grande,

RCP2W-RTCB/RTCBL

largura do corpo de 124 mm, motor de pulso

Mo e — [ — —e — [ ] - [J-0C]1- [~ [
- RCP2W v
SRR Serie | Codificador Motor o Rperacy ablicael
Unid — Tipo — — — — — raa —  Controladores —— ComPprimentodocabo —— Opgdes
RTCB: 330 graus I: Incremental 35P: Motor de pulso 20: Relagdo de desaceleragao 330: 330 graus PL: PCON-CY/PLIPO/SE N: Nenhum NM: Especificacéo de rotagao
rotagéo * O codificador absoluto Tamanho 35§ 120 (Somente RTCB) PSEL P:1m reversa.
especiicagao Sl Tl i 30: Relagao de desaceleragao 360: 360 graus P3: PCON-CA s:3m ST
RTCBL: Especificagdo de & considerado do tipo "I" 1/30 (Somente RTCBL) PMECIPSEP M:5m s AT
miltiplas rotagdes MSEP/MSEL Xyy: Personalizado
B Ryy: Cabo do robd
. ; 45 as Relagdo de desaceleragdo 1/30 ;
y Grafico de correlagdo de velocidade, torque de saida e
c € Momento de inércia admissivel
3.0
38
45 [Relacao de desqce saceleragao 1/30
1 o 48 Ne 173
1B \ =
88 N
et 2% AN
— £, 0100200 300 400 500 Relagéop%g@@ 50 il
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*Pode ser instalado com R PP
orientagdes acima. 10
05
0 100 200 300 400 500 Velocidade de 600 700
rotagao (graus/s)
40
3 Relag&o de desaceleragéo 1/30
30
25
(1) O torque de saida diminui & medida que a velocidade de rotagdo aumenta. % .
Verifique o gréafico de torque de saida a direita para ver se a ia para a apli é possivel. 35 Retacao tedesac
N . Relagéo de desaceleracdo 1/20
(2) O momento de inércia admissivel na pega de trabalho varia da de rotagao. Verifique 30 11-3
Consulte o gréafico de momento de inércia admissivel a direita para verificar se o momento de inércia necessério para a aplicagao esta \ 75
Nota sobre ]
a dentro da faixa permitida.
selecéo 2q
(3) A aceleragao nominal durante o movimento é de 0,3 G. 0100 200 15 300 400 500 600 700
(4) Observe que os controladores PMEC/PSEP n&o s&o capazes de operagéo de rotagao infinita quando usados com mdltiplas rotagdes. Relagdo de desaceleraglg-H2R de rotagéo (graus/s)
atuadores. 0 13
75
L 5
Especificagdes do atuador
Desaceleragéo Maximo Momento de inércia admissivel ¥ Relago de JB¥4EEIETBEHS @ V&b cidade maxima
Modelo i < .
Razio Torque Faixa ~~__Faixa de operag&o EE
(N-m) (kgem2) (vocd) |
Relagéo de desaceleracas (vocé)
S E—
330 1/20 600
chz@‘cs-l-sw-so-aso- - 130 456 0,03 1/30 400
(Unidade: graus/s)
rpd@hcoLiasr-20se0- (2] [B)-
360
rcp2 ®fcBL-1-35P-30-360- - 1130 46 0,03
Lenda: Série Controladores aplicaveis Comprimento do cabo Opgdes

Consulte as p

cia de opgdes para confirmar cada opg:

Tipo Faixa de (araus) 330 Preco padréo Nome Cédigo da opcéo Referéncia Preco padrdo
RTCB 40 de rotacdo reversa NM
Veja ROBO Cylinder
RTCBL 360 Adaptador de eixo LD

Catélogo Geral

Adaptador de mesa

Comprimento do cabo

= Especificagdes do atuado
Preco padréo I
Tipo Cédigo do cabo Cédigo do control (i De§grif§o
PR3 A prova de poei i a
P(@am) Sistema de acionamento hipoide para
Tipo padrao S(Em) ibil de sala limpa £0,01 graus.
M (5 m) Precisdo de retorno para casa +0,01 graus ou menos (RTCB)/+0,03 graus ou menos (RTCBL)
X06 (6 m) ~ X10 (10 m) Movimento Perdido +0,1 graus.
Comprimento especial X11 (11 m) ~ X15 (15 m) Carga de empuxo admissivel 200N
X16 (16 m) ~ X20 (20 m) Momento de carga admissivel 17,7 Nym
RO1 (1 m) ~ RO3 (3 m) Oporecio om "'“"‘::;;::’:"“"‘e 0-40°C, 85% UR ou menos (sem condensagéio)
RO4 (4m) ~ ROS (5m) . -
0 cabo do robo & mEE2a Classe 10 (0.1 ym)
Cabo do robd R06 (6 m) - R10 (10 m) padréo para P1. S o Conexdo rapida, diametro externo do tubo
R11 (11 m) ~ R15 (15 m) Conexdo de tubo para aspiragao aplicavel g6 mm 20 Ni/min
R16 (16 m) ~ R20 (20 m) Volume de vécuo de ar

Cadigo IP

1P54 ou equivalente

Conexéo de tubo para purga de ar

Conexao rapida, diametro externo do tubo
aplicavel g6 mm

Volume de fluxo de purga de ar

40 NI/min

Peso

2,4kg
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Dimensdes

Os desenhos CAD
podem ser baixados do site.

Obsenvacio

*A érea sombreada na

T vista superior mostra a area

de rotagdo. 05 35
7 Secdo CC
Escala 111

RCP2CR (200)

Tubo apiicével com diameiro externo de 86 mm RCP2W (2000)

A

40,05
5_oprofundidade 35

. TENS O\ . =

EEEE— # S + 2
8 ®

&5 ~4 1E!

N +005 =
= 95 0 profundidade 35
Fo012)
385 2 4H] 5 54

785

45 profundidade 10

ot proncioase fos ) s

(132 ) 100 ou mais
deve ser retido

0a0go ( g?gL o5 35
(+0,021
21 H7 »0,05( 0 ) protundidade 125 Secao DD
5 0 profundidade 3.5 Escala 1:1
4 L
e o
2l o o A parte rotacional & mostrada na posic&o inicial da vista superior, tanto para os tipos de rotagao
e S_E@ 8 padrdo quanto para os de rotagéo reversa (opcional).
Na operagé&o de retorno a posigao inicial, o tipo padréo gira para a esquerda na vista superior
\ para retornar a posicao inicial e gira para a direita para operagao ap6s a concluséo da
1008 & u operagéo de retorno a posigao inicial.
2°_0profundidade 35 uro oco 18 Furo passante O tipo de rotagéo reversa gira para a direita na vista superior para retornar a posigao inicial
es e gira para a esquerda para operar apos a conclusdo da operacao de retorno a posigao inicial.
(65) | 119  [65)
Nao ¢é possivel alterar o sentido de rotacdo apés a entrega devido a razdes estruturais.

i+

Os atuadores da série RCP2CR/RCP2W podem operar com os abaixo. ione o de acordo com sua necessidade.
Nimero maximo &
N Namero do modelo : R Entrada Prego padréo
Visualizar de eixos controlados Pontos Tens&o
Valvula solenoide tipo multieixo
MSEP- - (%) -
Especificacdo PIO @ @ ® 3 pontos
Cc8
Valvul l ide tij ltiei: LC:6
‘alvula solenoide tipo multieixo
MSEP- - ¥ -
Especificacao de rede @ @ ® 256 pontos
Tipo de posicoes
o PCON-CA-35P - -2-0¥} (D) 512 pontos
Especificacéo de alto desempenho
24 vCC
Tipo de trem de pulsos
L PCON-CA-35PWAI-PL -2-0 (il 1
Especificagéo de alto desempenho
Tipo de rede
PCON-CA-35P - -0-
Especificagao de alto desempenho @ ® 768 pontos
Tipo de controle do programa II PSEL-CS-1-35PI- -2-0 @ 2 1500 pontos
Controle de programa multieixos
prog uitien MSEL-PC-1-35P - 241} (D)
Especificagdo PIO
Controle de programa multieixos :
le de prog MSEL-PC-1-35P - -0-410) (I CA
Especificacao de rede monofasica
4 30.000 pontos 100V ~
Controle de programa multieixos | 230V
prog ltien MSEL-PG-1-35P - -2-4f0) (D
Especificagio em conformidade com a categoria de seguranga
Controle de Programa Multieixos Tipo Categoria MSEL-PG -1-35P - 04 @
de em C com as ifi com Placa de Rede
Outros dispositivos conectaveis PSEP, PMEC, PCON- CY/PL/PO/SE
*Para PSEL e MSEL de eixo tnico. * Tipo de E/SI(NP/PN) * Nimero de eixo§F Tipo de encoder *@digo de especificacéo da rede de campos

WI: Incremental/SA: Absoluto simples. No entanto, WAI e SA néo podem ser usados juntos para MSEL. * C (tipo padréo) ou LC (tipo com funga®PLC)
*@pdigo N ifi NPN)/P ifi PNP)
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