
L

L

Ma MaMb Mc Mc

（※）5,000km走行寿命の場合です。

※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。

許容負荷モーメント方向 張出負荷長

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

内容項目
ボールネジ　φ12mm　転造C10
±0.02mm
0.1mm以下
材質：アルミ　専用アルマイト処理
Ma：50.4N・m　Ｍb：71.9N・m　Ｍc：138.0N・m
Ma：13.9N・m　Ｍb：19.9N・m　Ｍc：38.3N・m
Ma方向230mm以下　Ｍb・Ｍc方向230mm以下
0～40℃、 85％RH以下 （結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ベース
静的許容モーメント
動的許容モーメント（※）
張り出し負荷長
使用周囲温度・湿度

名称 標準価格オプション記号 参考頁
BE
BL
BR
NM
SR

→巻末P25
→巻末 P25
→巻末 P25
→巻末 P33
→巻末 P36

ブレーキ（配線エンド側取り出し）
ブレーキ（配線左側取り出し）
ブレーキ（配線右側取り出し）
原点逆仕様
スライダ部ローラー仕様

－
－
－
－
－

長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

R C P 2 - S A 7 C   ロボシリンダ　スライダタイプ　本体幅73mm　パルスモータ　ストレート形状

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
  仕様

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

BE : ブレーキ （配線エンド出し）
BL : ブレーキ （配線左出し）
BR : ブレーキ （配線右出し）
NM : 原点逆仕様
SR : スライダ部ローラー仕様

50:50mm
〜

800:800mm
（50mmピッチ毎設定）

 16 : 16mm
 8 : 8mm
 4 : 4mm

■型式項目　RCP2　 SA7C 　 I 　 56P 　 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明　① ストローク　② 適応コントローラ　③ ケーブル長　④ オプション （単位はmm/s）

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.3G（リード4と垂直動作は0.2G）で動作させた時の値です。
加速度は上記値が上限となります。

P
O I N T

選定上の 
注意 

8 ～ 40 ～ 10RCP2-SA7C-I-56P-8- ① - ② - ③ - ④

リード
（mm）

16

4

水平（kg）

～ 35

40

垂直（kg）
最大可搬質量（注1）

型式

～5

～15

ストローク
（mm）

RCP2-SA7C-I-56P-16- ① - ② - ③ - ④

RCP2-SA7C-I-56P-4- ① - ② - ③ - ④

50～ 800
（50mm毎）

ストローク

リード
50～ 700
（50mm毎）

～ 800
（mm）

533 480

266 240

133 120

16

8

4

－
－
－
－
－
－
－
－

 50/100
 150/200
 250/300
 350/400
 450/500
 550/600
 650/700
 750/800

技術資料  巻末P.5

※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型
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14
.571

73

76

18
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73

5.113
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8

1
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ＢＲ：ブレーキ線取出し 
 方向右側 

ＢＥ：ブレーキ線取出し 
 方向エンド側 

ＢＬ：ブレーキ線取出し 
 方向左側 

ブレーキ部寸法 

50
以
上
 

（240） 

12

A部詳細 
（取付穴及び基準面） 

φ9.5

φ6

5.
5

6

6

71
73

基準面 

100以上 
確保 

２－φ5Ｈ7深さ10

ケーブル 
ジョイント 
コネクタ ※1

32±0.02

（リ
ーマ
穴間
公差
±0
.02
） 

 0+0
.0
12

4

5

長穴部詳細 

43

Maモーメント 
オフセット基準位置※3

Ｅ－φ４Ｈ７ヘー゙ス底面ヨリ深サ６ （反対側から） 
Ｆ－φ６通シ、φ９．５座グリ深サ５．５ 

Ｈ－長穴　ヘー゙ス底面ヨリ深サ６ 
Ｄ－Ｍ５深サ９ 

Ｐ（φ４穴と長穴ピッチ） 
103.551.51880

30100

4040

Ａ 

B×１００ Ｐ 

Ｃ×１００ Ｐ 

②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

特注対応のご案内 巻末P.9

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp

RCP2　ロボシリンダ

※ 3.  Maモーメントを計算する
場合の基準位置です。 

寸法図

※ 1. モータ・エンコーダケーブルを接続します。
ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照ください。

※ 2. 原点復帰時はスライダがMEまで移動しますので周
囲物との干渉にご注意ください。
ME：メカニカルエンド
SE：ストロークエンド
（　）付寸法は参考寸法です。

※ ブレーキ付は全長が43mm
    （配線エンド側取出は56.3mm）
     質量が 0.6kgアップします。

2次元
CAD
2次元
CAD

※ 原点逆仕様の場合はモータ側の寸法（原点までの距離）と
     反モータ側の寸法が逆になります。 
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5.4

953
600
5
6
16
3
16
1
585

5.8
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■ストローク別寸法・質量

細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557

※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。



L

L

Ma MaMb Mc Mc

（※）10,000km走行寿命の場合です。

※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。

許容負荷モーメント方向 張出負荷長

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。

35　RCP2-SS8C
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

内容項目
ボールネジ　φ16mm　転造C10
±0.02mm
0.1mm以下
材質：専用合金鋼
Ma：198.9N・m　Ｍb：198.9N・m　Ｍc：416.7N・m
Ma：36.3N・m　Ｍb：36.3N・m　Ｍc：77.4N・m
Ma方向450mm以下　Ｍb・Ｍc方向450mm以下
0～40℃、 85％RH以下 （結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ベース
静的許容モーメント
動的許容モーメント（※）
張り出し負荷長
使用周囲温度・湿度

長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

R C P 2 - S S 8 C   ロボシリンダ　スライダタイプ　本体幅80mm　パルスモータ　ストレート形状　鉄ベースタイプ

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
   仕様

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

B : ブレーキ 
NM : 原点逆仕様
SR : スライダ部ローラー仕様

50:50mm
〜

1000:1000mm
（50mmピッチ毎設定）

 20 : 20mm
 10 : 10mm
 5 : 5mm

■型式項目　RCP2　 SS8C 　 I 　 56P 　 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明　① ストローク　② 適応コントローラ　③ ケーブル長　④ オプション （単位はmm/s）※〈　〉内は垂直使用の場合

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.3G（リード5と垂直動作は0.2G）で動作させた時の値です。
加速度は上記値が上限となります。

P
O I N T

選定上の 
注意 

10 ～ 50 ～ 12RCP2-SS8C-I-56P-10- ① - ② - ③ - ④

リード
（mm）

20

5

水平（kg）

～ 40

～ 55

垂直（kg）
最大可搬質量（注1）

型式

～5

～20

ストローク
（mm）

RCP2-SS8C-I-56P-20- ① - ② - ③ - ④

RCP2-SS8C-I-56P-5- ① - ② - ③ - ④

50～1000
（50mm毎）

ストローク

リード
50～ 800
（50mm毎）

～ 900
（mm）

～ 1000
（mm）

666
〈600〉

625
〈600〉 515

333
〈300〉

310
〈300〉 255

165
〈150〉

155
〈150〉 125

20

10

5

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

 50/100
 150/200
 250/300
 350/400
 450/500
 550/600
 650/700
 750/800
 850/900
 950/1000

名称 標準価格オプション記号 参考頁
B
NM
SR

→巻末P25
→巻末 P33
→巻末 P36

ブレーキ
原点逆仕様
スライダ部ローラー仕様

－
－
－

技術資料  巻末P.5

※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型
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0.
5

70 59
34

80
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170
90
75

1515
7.57.5

56 4534

35 20 35
（L） 

5

（A） 138
11630 14

原点 M.E.※2 

68

14

17
30

5

（170） 

2-φ8H7深さ10

S（ストローク） 
S.E.M.E.

4-M8深さ10

ブレーキ部寸法 

（240） 

100以上 
確保 

73

77 70 55 34

80
A 74A部詳細 

5
1 74

80基準面 

45±0.02

+0
.0
12

5
0

6

長穴部詳細 

ケーブル 
ジョイント 
コネクタ ※1

（リ
ーマ
穴間
公差
±0
.02）
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Maモーメント 
オフセット基準位置※3

F

５０（リーマ穴と長穴ピッチ） 
ベース底面より深さ６ 
４－φ５Ｈ７ 

Ｄ－Ｍ８深さ１０ 

15 15
１００（リーマ穴ピッチ） １００（リーマ穴ピッチ） Ｂ（リーマ穴ピッチ） 

45

長穴　ベース底面より深さ６ 

Ｎ×１００ Ｐ Ｎ×１００ Ｐ 

②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

特注対応のご案内 巻末P.9

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp

RCP2　ロボシリンダ

※ 3.  Maモーメントを計算する
場合の基準位置です。 

寸法図

※ 1 モーターエンコーダケーブルを接続します。
 ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照下さい。
※ 2 原点復帰時はスライダがMEまで移動しますので

周囲物との干渉にご注意下さい。
 ME：メカニカルエンド
 SE：ストロークエンド
 （  ）付寸法は参考寸法です。

※ ブレーキ付は全長が26mm、
　 質量が0.5kgアップします。

※ブレーキ配線は本体内部を通ってモータケーブルに配線されます。 

2次元
CAD
2次元
CAD

※ 原点逆仕様の場合はモータ側の寸法（原点までの距離）と
　 反モータ側の寸法が逆になります。 

RCP2-SS8C　36

ストローク 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
L
A
B
D
F
N

質量（kg）

50
435
280
50
8
50
1

6.6

485
330
100
8
100
1

7.1

535
380
150
8
150
1

7.6

585
430
200
10
0
2

8.1

635
480
250
12
50
2

8.6

685
530
300
12
100
2

9.2

735
580
350
12
150
2

9.7

785
630
400
14
0
3

10.2

835
680
450
16
50
3

10.7

885
730
500
16
100
3

11.3

935
780
550
16
150
3

11.7

985
830
600
18
0
4

12.3

1035
880
650
20
50
4

12.8

1085
930
700
20
100
4

13.4

1135
980
750
20
150
4

13.9

1185
1030
800
22
0
5

14.5

1235
1080
850
24
50
5

15.0

1285
1130
900
24
100
5

15.5

1335
1180
950
24
150
5

16.1

1385
1230
1000
26
0
6

16.6

150 250 350 450 550 650 750 850 950

■ストローク別寸法・質量

細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557

※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。



※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。

L

L

Ma MaMb Mc Mc
許容負荷モーメント方向 張出負荷長

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。

43　RCP2-SA7R

可
搬
質
量
（kg）
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水　平 

7
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

内容項目
ボールネジ　φ12mm　転造C10
±0.02mm
0.1mm以下
材質：アルミ　白色アルマイト処理
Ma：50.4N・m　Ｍb：71.9N・m　Ｍc：138.0N・m
Ma：13.9N・m　Ｍb：19.9N・m　Ｍc：38.3N・m
Ma方向230mm以下　Ｍb・Ｍc方向230mm以下
0～40℃、 85％RH以下 （結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ベース
静的許容モーメント
動的許容モーメント（※）
張り出し負荷長
使用周囲温度・湿度

長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

R C P 2 - S A 7 R   ロボシリンダ　スライダタイプ　本体幅73mm　パルスモータ　モータ折り返し形状

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
仕様

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

50:50mm
〜

800:800mm
（50mmピッチ毎設定）

 16 : 16mm
 8 : 8mm
 4 : 4mm

■型式項目　RCP2　 SA7R 　 I 　 56P 　 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明　① ストローク　② 適応コントローラ　③ ケーブル長　④ オプション （単位はmm/s）※〈　〉内は垂直使用の場合

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.3G（リード4と垂直動作は0.2G）で動作させた時の値です。
加速度は上記値が上限となります。

P
O I N T

選定上の 
注意 

8 ～ 35 ～ 10RCP2-SA7R-I-56P-8- ① - ② - ③ - ④

リード
（mm）

16

4

水平（kg）

～ 25

～ 35

垂直（kg）
最大可搬質量（注1）

型式

～5

～15

ストローク
（mm）

RCP2-SA7R-I-56P-16- ① - ② - ③ - ④

RCP2-SA7R-I-56P-4- ① - ② - ③ - ④

50～ 800
（50mm毎）

ストローク

リード
50～ 700
（50mm毎）

～ 800
（mm）

533〈400〉 480〈400〉

266 240

133 120

16

8

4

－
－
－
－
－
－
－
－

 50/100
 150/200
 250/300
 350/400
 450/500
 550/600
 650/700
 750/800

名称 標準価格オプション記号 参考頁
B
NM
ML
MR
SR

→巻末P25
→巻末 P33
→巻末 P33
→巻末 P33
→巻末 P36

ブレーキ
原点逆仕様
モータ左折返し仕様（標準）
モータ右折返し仕様
スライダ部ローラー仕様

－
－
－
－
－

技術資料  巻末P.5

上写真はモータ左折返し仕様（ML）
になります。

（※）5,000km走行寿命の場合です。

※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型

下記オプション
価格表参照

※モータ折返し方向は
ML/MRどちらかの
記号を必ずご記入下
さい。
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16
1

2
80

6
73

0.5
1450

33

ブレーキ部寸法 

32±0.02

（リ
ーマ
穴間
公差
±0
.02
） 

18

2－φ5H7深さ10 4－M5深さ10（4.8） 
ME SE

3
原点 ME※2

（3） 

9
9

30 39

60
55 50
99

ストローク 
3

126 106.2

125.5 10 41.2

16
0

L

Ｄ－φ４Ｈ７ヘー゙ス底面ヨリ深サ６ 

51Ｈ－長穴ヘー゙ス底面ヨリ深サ６ 
Ｃ－Ｍ５深サ９ Ｐ（φ４穴と長穴ピッチ） 

1880

40

Ａ 

 0+0
.0
12

4

5

長穴部詳細 

＊ブレーキ線横方向の取り出しは折り返し方向側に限る 

折り返し方向：勝手違い 

5.1

1
5
.3

18

48

5
2

44.7

ケーブルジョイント 
コネクタ※1

（240） 

B×１００ Ｐ 

②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

特注対応のご案内 巻末P.9

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール RCP2　ロボシリンダ

寸法図

※ 1. モータ・エンコーダケーブルを接続します。
ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照ください。

※ 2. 原点復帰時はスライダがMEまで移動しますので周
囲物との干渉にご注意ください。
ME：メカニカルエンド
SE：ストロークエンド
（　）付寸法は参考寸法です。

※  Maモーメントのオフセット基準位置はSA7タイプ
と同様です。（P32参照）

※ ブレーキ付は全長が43mm、質量が0.6kgアップします。

2次元
CAD
2次元
CAD

※ 原点逆仕様の場合はモータ側の寸法（原点までの距
離）と反モータ側の寸法が逆になります。  

RCP2-SA7R　44

ストローク 100 200 300 400 500 600 700 800
L
A
B
C
D
H
P

質量（kg）

350.2
100
0
6
3
1
85

4.7

50
300.2
0
0
4
2
0
0

4.5

450.2
200
1
8
3
1
185

5.2

550.2
300
2
10
3
1
285

5.6

650.2
400
3
12
3
1
385

6.1

750.2
500
4
14
3
1
485

6.5

850.2
600
5
16
3
1
585

7.0

950.2
700
6
18
3
1
685

7.4

1050.2
800
7
20
3
1
785

7.9

150 250 350 450 550 650 750
400.2
100
0
6
3
1
85

5.0

500.2
200
1
8
3
1
185

5.4

600.2
300
2
10
3
1
285

5.9

700.2
400
3
12
3
1
385

6.3

800.2
500
4
14
3
1
485

6.8

900.2
600
5
16
3
1
585

7.2

1000.2
700
6
18
3
1
685

7.7

■ストローク別寸法・質量

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp 細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557

※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。

ご注意 ベース底面の貫通穴を利用しての本体取付は、本体サイドカバーが
モータカバーの干渉によりはずせない為出来ません。本体取付は
ベース底面のタップ穴をご使用下さい。



※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。
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L

Ma MaMb Mc Mc
許容負荷モーメント方向 張出負荷長

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

内容項目
ボールネジ　φ16mm　転造C10
±0.02mm
0.1mm以下
材質：専用合金鋼
Ma：198.9N・m　Ｍb：198.9N・m　Ｍc：416.7N・m
Ma：36.3N・m　Ｍb：36.3N・m　Ｍc：77.4N・m
Ma方向450mm以下　Ｍb・Ｍc方向450mm以下
0～40℃、 85％RH以下 （結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ベース
静的許容モーメント
動的許容モーメント（※）
張り出し負荷長
使用周囲温度・湿度

長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

R C P 2 - S S 8 R   ロボシリンダ　スライダタイプ　本体幅80mm　パルスモータ　モータ折り返し形状　鉄ベースタイプ

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
仕様

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

50:50mm
〜

1000:1000mm
（50mmピッチ毎設定）

 20 : 20mm
 10 : 10mm
 5 : 5mm

■型式項目　RCP2　 SS8R 　 I 　 56P 　 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明　① ストローク　② 適応コントローラ　③ ケーブル長　④ オプション （単位はmm/s）※〈　〉内は垂直使用の場合

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.3G（リード5と垂直動作は0.2G）で動作させた時の値です。
加速度は上記値が上限となります。

P
O I N T

選定上の 
注意 

10 ～ 28 ～ 9RCP2-SS8R-I-56P-10- ① - ② - ③ - ④

リード
（mm）

20

5

水平（kg）

～ 23

～ 55

垂直（kg）
最大可搬質量（注1）

型式

～3

～20

ストローク
（mm）

RCP2-SS8R-I-56P-20- ① - ② - ③ - ④

RCP2-SS8R-I-56P-5- ① - ② - ③ - ④

50～ 1000
（50mm毎）

ストローク

リード
50～ 800
（50mm毎）

～ 900
（mm）

～ 1000
（mm）

600
〈333〉

600
〈333〉

515
〈333〉

300
〈250〉

300
〈250〉

255
〈250〉

160
〈140〉

155
〈140〉

125
〈140〉

20

10

5

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

 50/100
 150/200
 250/300
 350/400
 450/500
 550/600
 650/700
 750/800
 850/900
 950/1000

名称 標準価格オプション記号 参考頁
B
NM
ML
MR
SR

ブレーキ
原点逆仕様
モータ左折返し仕様（標準）
モータ右折返し仕様
スライダ部ローラー仕様

技術資料  巻末P.5

上写真はモータ左折返し仕様（ML）
になります。

（※）10,000km走行寿命の場合です。

→巻末P25
→巻末 P33
→巻末 P33
→巻末 P33
→巻末 P36

－
－
－
－
－

※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型

下記オプション
価格表参照

※モータ折返し方向は
ML/MRどちらかの
記号を必ずご記入下
さい。



※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。
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②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

特注対応のご案内 巻末P.9

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール RCP2　ロボシリンダ

※基準面はSS8Cタイプと同
様です。（P36 参照）

※  Maモーメントのオフセット
基準位置はSS8C タイプ
と同様です。（P36 参照）

寸法図

※ 1 モーターエンコーダケーブルを接続します。
 ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照下さい。
※ 2 原点復帰時はスライダがMEまで移動しますので

周囲物との干渉にご注意下さい。
 ME：メカニカルエンド
 SE：ストロークエンド
 （  ）付寸法は参考寸法です。

※ブレーキ配線は本体内部を通ってモータケーブルに配線されます。 

※ ブレーキ付は全長が26mm
　 質量が0.5kgアップします。

2次元
CAD
2次元
CAD

※ 原点逆仕様の場合はモータ側の寸法（原点まで距離）と
反モータ側の寸法が逆になります。 

RCP2-SS8R　48

ストローク 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
L
A
B
D
F
N

質量（kg）

50
364
280
50
8
50
1

7.4

414
330
100
8
100
1

7.9

464
380
150
8
150
1

8.5

514
430
200
10
0
2

9.0

564
480
250
12
50
2

9.5

614
530
300
12
100
2

10

664
580
350
12
150
2

10.5

714
630
400
14
0
3

11.1

764
680
450
16
50
3

11.6

814
730
500
16
100
3

12.1

864
780
550
16
150
3

12.7

914
830
600
18
0
4

13.2

964
880
650
20
50
4

13.7

1014
930
700
20
100
4

14.3

1064
980
750
20
150
4

14.8

1114
1030
800
22
0
5

15.3

1164
1080
850
24
50
5

15.8
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900
24
100
5

16.4
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1180
950
24
150
5

16.9

1314
1230
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26
0
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■ストローク別寸法・質量

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp 細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557



長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

内容項目
ボールネジ　φ12mm　転造C10
± 0.02mm
0.1mm以下
φ30mm
±1.0 度
0～ 40℃、 85％ RH以下（結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ロッド径
ロッド不回転精度
使用周囲温度・湿度

名称 標準価格オプション記号 参考頁
B
FL
FT
NM

ブレーキ
フランジ
フート金具
原点逆仕様

R C P 2 - R A 6 C   ロボシリンダ　ロッドタイプ　本体幅64mm　パルスモータ　ストレート形状

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
　仕様
※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

B : ブレーキ
FL : フランジ
FT : フート金具
NM : 原点逆仕様

50:50mm
〜

300:300mm
（50mmピッチ毎設定）

 16 : 16mm
 8 : 8mm
 4 : 4mm

■型式項目　RCP2　 RA6C 　 I 　 56P 　 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明 ① ストローク ② 適応コントローラ ③ ケーブル長 ④ オプション （単位はmm/s）※〈　〉内は垂直使用の場合

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.2Gで動作させた時の値です。
加速度は0.2Gが上限となります。
又、水平可搬質量は外付ガイドを併用した場合です。ロッドの進行方向以外からの外力がかか
ると、まわり止めが破損する場合がありますのでご注意下さい。

P
O I N T

選定上の 
注意 

リード
（mm）

16

8

4

水平（kg）

～ 40

～ 50

～ 55

垂直（kg）
最大可搬質量（注1） 最大押付力

（N）（注2）
型式

～5

～17.5

～ 26

240

470

800

ストローク
（mm）

RCP2-RA6C-I-56P-16- ① - ② - ③ - ④

RCP2-RA6C-I-56P-8- ① - ② - ③ - ④

RCP2-RA6C-I-56P-4- ① - ② - ③ - ④

50～300
（50mm毎）

ストローク

リード
50～ 300
（50mm毎）

450〈400〉

210

130

16

8

4

－
－
－
－
－
－

 50
 100
 150
 200
 250
 300

（注2）押付力のグラフは巻末69ページをご参照下さい。

技術資料  巻末P.5

→巻末P25
→巻末 P27
→巻末 P29
→巻末 P33

－
－
－
－

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型



②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

巻末P.9特注対応のご案内 

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール RCP2　ロボシリンダ

Ａ部詳細

ロッド先端付属ナット寸法
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T溝取付用
付属四角ナット寸法
（4個付属）

ブレーキユニット※3
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63
.5
64

11272.5

ブレーキ付き

ケーブルジョイント
コネクタ ※1

T溝有効範囲※3

寸法図

※ 1. モータ・エンコーダケーブルを接続します。
ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照ください。

※ 2. 原点復帰時はロッドがM.E. まで移動しますので
周辺物との干渉にご注意下さい。

 ME：メカニカル  エンド
 SE：ストロークエンド
 （　）付寸法は参考寸法です。

※ 3. ブレーキユニットの底面には T溝がありませんの
でご注意下さい。

※ 4. 二面幅の面の向きは、製品により異なります。

2次元
CAD
2次元
CAD

RCP2-RA6C　146

ロッドにはロッドの進行方向以外からの外力
をかけないで下さい。
ロッドに対して直角方向や回転方向の力がか
かるとまわり止めが破損する場合があります。

ご注意

ストローク 50 100 150 200 250 300

L

質量（kg）

138
250

3.1

188
300

3.6

238
350

4.1

288
400

4.6

338
450

5.1

388
500

5.6

■ストローク別寸法・質量

※ブレーキ付仕様は標準仕様に対し
　全長が 72.5mm延長、質量が 0.9kg アップします。

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp 細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557

※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。



長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

名称 標準価格オプション記号 参考頁
B
FT
NM

→巻末P25
→巻末 P29
→巻末 P33

ブレーキ
フート金具
原点逆仕様

R C P 2 - R G S 6 C   ロボシリンダ　シングルガイド付きロッドタイプ　本体幅64mm　パルスモータ　ストレート形状

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
　仕様
※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

B : ブレーキ
FT : フート金具
NM : 原点逆仕様

50:50mm
〜

300:300mm
（50mmピッチ毎設定）

 16 : 16mm
 8 : 8mm
 4 : 4mm

■型式項目　RCP2　 RGS6C　 I 　 56P 　 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明 ① ストローク ② 適応コントローラ ③ ケーブル長 ④ オプション （単位はmm/s）※〈　〉内は垂直使用の場合

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.2Gで動作させた時の値です。
加速度は0.2Gが上限となります。
又、水平可搬質量は外付ガイドを併用した場合です。付属のガイド単体で使用可能な質量は技
術資料（巻末P82）をご参照下さい。

P
O I N T

選定上の 
注意 

ストローク

リード
50～ 300
（50mm毎）

450〈400〉

210

130

16

8

4

リード
（mm）

16

8

4

水平（kg）

～ 40

～ 50

～ 55

垂直（kg）
最大可搬質量（注1） 最大押付力

（N）（注2）
型式

～4

～16

～ 24

240

470

800

ストローク
（mm）

RCP2-RGS6C-I-56P-16- ① - ② - ③ - ④

RCP2-RGS6C-I-56P-8- ① - ② - ③ - ④

RCP2-RGS6C-I-56P-4- ① - ② - ③ - ④

50～300
（50mm毎）

内容項目
ボールネジ　φ12mm　転造C10
± 0.02mm
0.1mm以下
シングルガイド　ガイドロッド径φ12mm　ボールブッシュタイプ
φ 30mm
±0.05度
0～ 40℃、 85％ RH以下（結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ガイド
ロッド径
ロッド不回転精度
使用周囲温度・湿度

－
－
－
－
－
－

 50
 100
 150
 200
 250
 300

（注2）押付力のグラフは巻末69ページをご参照下さい。

技術資料  巻末P.5

－
－
－

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型
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/AMEC

ROBO
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ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型
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ブレーキ付き

ブレーキユニット※3

②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

巻末P.9特注対応のご案内 

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール RCP2　ロボシリンダ

寸法図

※ 1. モータ・エンコーダケーブルを接続します。ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照ください。

※ 2. 原点復帰時はロッドがM.E. まで移動しますので周辺物との干渉にご注意下さい。
 ME：メカニカル  エンド
 SE：ストロークエンド
 （　）付寸法は参考寸法です。

※ 3. ブレーキユニットの底面には T溝がありませんのでご注意下さい。

2次元
CAD
2次元
CAD
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ストローク 50 100 150 200 250 300

L

質量（kg）
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3.6

188
300
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238
350
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288
400

5.5

338
450

6.1

388
500

6.6

■ストローク別寸法・質量

※ブレーキ付仕様は標準仕様に対し全長が 72.5mm延長、質量が 0.9kg アップします。

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp 細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557

※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。



長さ特殊

種類 標準価格ケーブル記号

標準タイプ

ロボットケーブル

P（1m）
S（3m）
M（5m）
X06（6m） ～ X10（10m）
X11（11m） ～ X15（15m）
X16（16m） ～ X20（20m）
R01（1m） ～ R03（3m）
R04（4m） ～ R05（5m）
R06（6m） ～ R10（10m）
R11（11m） ～ R15（15m）
R16（16m） ～ R20（20m）

－
－
－
－
－
－
－
－
－
－
－

※保守用のケーブルは巻末39ページをご参照下さい。

RCP2　ロボシリンダ

■速度と可搬質量の相関図
RCP2シリーズは、パルスモータの特性上速度が上がると
可搬質量が低下します。下記表から希望する速度と可搬
質量が満たされているか確認してください。
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①ストローク別価格表（標準価格） ③ケーブル長価格表（標準価格）

④オプション価格表（標準価格） アクチュエータ仕様

R C P 2 - R G D 6 C   ロボシリンダ　ダブルガイド付きロッドタイプ　本体幅64mm　パルスモータ　ストレート形状

※型式項目の内容は前付 35ページをご参照ください。

56P: パルスモータ
 56□サイズ

I:インクリメンタル
　仕様
※簡易アブソ仕様で使
用される場合も型式
は「 I」になります。

P1:PCON
RPCON
PSEL

P3:PMEC
PSEP

N : 無し
P : 1m
S : 3m
M : 5m
X □□ : 長さ指定
R□□ : ロボットケーブル

B : ブレーキ
FT : フート金具
NM : 原点逆仕様

50:50mm
〜

300:300mm
（50mmピッチ毎設定）

 16 : 16mm
 8 : 8mm
 4 : 4mm

■型式項目　RCP2　RGD6C　 I 　 56P 　 　 　 　

　　　　　　 シリーズ 　 タイプ 　 エンコーダ種別 　 モータ種類 　 リード 　 ストローク 　 適応コントローラ 　 ケーブル長 　 オプション

記号説明 ① ストローク ② 適応コントローラ ③ ケーブル長 ④ オプション （単位はmm/s）※〈　〉内は垂直使用の場合

アクチュエータスペック
■リードと可搬質量 ■ストロークと最高速度（注1）速度が上がると最大可搬は低下しますのでご注意ください。

（1）ストロークが長くなると、ボールネジの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
下記アクチュエータスペック表にて希望するストロークの最高速度の確認をしてください。

（2）RCP2シリーズはパルスモータを使用していますので高速になると可搬質量が低下します。
右記の速度と可搬質量の相関図にて希望する速度の可搬質量を確認してください。

（3） 可搬質量は、加速度0.2Gで動作させた時の値です。
加速度は0.2Gが上限となります。
又、水平可搬質量は外付ガイドを併用した場合です。付属のガイド単体で使用可能な質量は技
術資料（巻末P83）をご参照下さい。

P
O I N T

選定上の 
注意 

ストローク

リード
50～ 300
（50mm毎）

450〈400〉

210

130

16

8

4

リード
（mm）

16

8

4

水平（kg）

～ 40

～ 50

～ 55

垂直（kg）
最大可搬質量（注1） 最大押付力

（N）（注2）
型式

～4

～16

～ 24

240

470

800

ストローク
（mm）

RCP2-RGD6C-I-56P-16- ① - ② - ③ - ④

RCP2-RGD6C-I-56P-8- ① - ② - ③ - ④

RCP2-RGD6C-I-56P-4- ① - ② - ③ - ④

50～300
（50mm毎）

名称 標準価格オプション記号 参考頁
B
FT
NM

→巻末P25
→巻末 P29
→巻末 P33

ブレーキ
フート金具
原点逆仕様

－
－
－

内容項目
ボールネジ　φ12mm　転造C10
± 0.02mm
0.1mm以下
ダブルガイド　ガイドロッド径φ12mm　ボールブッシュタイプ
φ 22mm
±0.05度
0～ 40℃、 85％ RH以下（結露無きこと）

駆動方式
繰り返し位置決め精度
ロストモーション
ガイド
ロッド径
ロッド不回転精度
使用周囲温度・湿度

－
－
－
－
－
－

 50
 100
 150
 200
 250
 300

（注2）押付力のグラフは巻末69ページをご参照下さい。

※写真はRGD4Cになります。

技術資料  巻末P.5

 ①ストローク 
（mm） 標準価格

スライダ
タイプ

細小型

細小型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

標準型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

コントローラ
一体型

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

細小型



１４．５（ＳＥ位置でのシャフト張出し量）

st+72

ＭＥ原点ＳＥＭＥ

４（原点側ＭＥ位置から原点位置までのシャフト移動量）

4(4.8)
st 54

st

１００以上確保

L
44 10 112

75

10.5

6.5

2.
6

8

Ｔ溝部詳細

st+14.5 161925

φ
12φ
36

15

67.5

13
.5

10
55

13
.5

10
55

68

（240）

ケーブルジョイント
コネクタ ※1

T溝有効範囲※3

（ワーク取付用）
８－Ｍ６深さ１５（本体取付用）

４－Ｍ６

46.546.5 64

403064

0.
5

0.
5

63 53

157
147
130

4040 40

  （本体取付用）
Ｔ溝ピッチ：２５

0.
5

63
.5
64
11272.5

ブレーキ付き

（4個付属）

ブレーキユニット※3

②適応コントローラ

RCP2 シリーズのアクチュエータは下記のコントローラで動作が可能です。ご使用になる用途に応じたタイプをご選択ください。

巻末P.9特注対応のご案内 

お問合せは
　　 0800-888-0088フリー
コール RCP2　ロボシリンダ

寸法図

※ 1. モータ・エンコーダケーブルを接続します。
ケーブルの詳細は巻末 39ページをご参照ください。

※ 2. 原点復帰時はロッドがM.E. まで移動しますので
周辺物との干渉にご注意下さい。

 ME：メカニカル  エンド
 SE：ストロークエンド
 （　）付寸法は参考寸法です。

※ 3. ブレーキユニットの底面には T溝がありませんの
でご注意下さい。

※ ブレーキ付仕様は標準仕様に対し全長が72.5mm延長、質量が0.9kgアップします。

2次元
CAD
2次元
CAD

RCP2-RGD6C　162

ストローク 50 100 150 200 250 300

L

質量（kg）

138
250

4.4

188
300

5.0

238
350

5.5

288
400

6.1

338
450

6.7

388
500
7.3

■ストローク別寸法・質量

CAD図面がホームページより
ダウンロード出来ます。 www.iai-robot.co.jp 細小型

細小型

細小型

標準型

標準型

コントローラ
一体型

標準型

コントローラ
一体型

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

スライダ
タイプ

ロッド
タイプ

テーブル／アーム
／フラットタイプ

グリッパ／
ロータリタイプ

リニアサーボ
タイプ

クリーン
対応

防滴
対応

コントローラ

パルス
モータ

サーボ
モータ
（24V）

サーボ
モータ
（200V）

リニア
サーボ
モータ

名称 外観 型式 特徴 最大位置決め点数 入力電源 電源容量 標準価格 参照ページ

電磁弁タイプ

PMEC-C-56PI-NP-2-○Ⅰ
初めての方でもすぐに
使える簡単コントローラ

3点

AC100V
AC200V

P481
参照

－ →P477

PSEP-C-56PI-NP-2-0
電磁弁と同じ信号で動作可
能なシンプルコントローラ 
シングルソレノイド、ダブル
ソレノイド両方の方式に対応
簡易アブソリュートタイプは
原点復帰が不要になります

DC24V 最大2A

－

→P487
防滴

電磁弁タイプ
PSEP-CW-56PI-NP-2-0 －

ポジショナー
タイプ

PCON-C-56PI-NP-2-0
最大512点の
位置決めが可能

512点

－

→P525

安全カテゴリ対応
ポジショナータイプ

PCON-CG-56PI-NP-2-0 －

パルス列入力タイプ 
（差動ラインドライバ仕様）

PCON-PL-56PI-NP-2-0
差動ラインドライバ対応
パルス列入力タイプ

（－）

－

パルス列入力タイプ 
（オープンコレクタ仕様）

PCON-PO-56PI-NP-2-0
オープンコレクタ対応
パルス列入力タイプ

－

シリアル通信
タイプ

PCON-SE-56PI-N-0-0
シリアル通信
専用タイプ

64点 －

フィールド
ネットワークタイプ

RPCON-56P
フィールドネットワーク
専用タイプ

768点 － →P503

プログラム
制御タイプ

PSEL-C-1-56PI-NP-2-0
プログラム動作が可能
最大2軸の動作が可能

1500点 － →P557

※PSEL は 1軸仕様の場合です。
※○Ⅰは電源電圧の種類（1：100V／2：100～240V）が入ります。


