Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCA-SA4C % g
Breite 52mm  RCA-SASC 55
Breite 58mm RCA-SA6C Ss
Rc A Eipbaumotor Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCA-SA4D =
(direkt gekoppelt) Breite 52mm RCA-SASD »
Serie Breite 58mm RCA-SA6D -
Stahlrahmen Breite 40mm RCA-SS4D § %
Breite 52mm RCA-SS5D 3
Schitten Breite 58mm  RCA-SS6D ﬂ—
Abgewinkelter Motor Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCA-SA4R =
Breite 52mm RCA-SASR =] §
Brete 58mm  RCA-SAGR =T
Standard Motor mit Kupplung RCA-RA3C ﬂ—
RCA-RA4C =
Einbaumotor RCA-RA3D = .E\"
(direkt gekoppelt) RCA-RA4D = §
RCA Abgewinkelter Motor RCA-RA3R 5l
RCA-RA4R
MY=J 1= Einzelfuhrung Motor mit Kupplung o 32mm RCA-RGS3C
RCA-RGS4C
Einbaumotor RCA-RGS3D
Schub- (direkt gekoppelt) RCA-RGS4D
SEUREI Doppelfuhrung Motor mit Kupplung 2 32mm RCA-RGD3C
RCA-RGD4C
Einbaumotor RCA-RGD3D
(direkt gekoppelt) RCA-RGD4D
I
R c A Breite 40mm RCA-A4R “3
Breite 52mm RCA-A5R = §
Serie Breite 58mm g 8
=
Arm -c
RCACR Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCACR-SA4C 243 _E;
Breite 52mm RCACR-SA5C 245 H
Serie Breite 58mm  RCACR-SA6C 247 e
[—— Eipbaumotor Aluminium-Rahmen Breite 52mm RCACR-SA5D 249
g (cirekt gekoppelt) Breite 58mm  RCACR-SAGD 251
Schubstangen-Typ Motor mit Kupplung Breite 32mm RCAW-RA3C
RCAW Einbaumotor (direkt gekoppelt) Breite 32mm RCAW-RA3D 279
. Abgewinkelter Motor Breite 32mm RCAW-RA3R
2 4 V D Se”e Schubstangen-Typ Motor mit Kupplun Breite 37mm RCAW-RA4C
C Staub-Wasser- Einbaumotor (direkt gekoppelt) Breite 37mm RCAW-RA4D 281
geschitzt Abgewinkelter Motor Breite 37mm RCAW-RA4R

Servomotor <

RCA o __=

mit zugehorigen Steuerungen
ACON und ASEL \

AAAAAAA

RoBOC
CcvLINDER

ROBO Cylinder General Catalog 2007

19(20) 103(104) 187(188)
RCA mit 24 VDC Servomotor 229(230) 269(270)



Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation yp stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SA4C

MModelispezitikationen RCA — SA4C — I:l_

Baureihe — Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungs-Spezifikation

—Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental  20: Servomotor 10:10 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse
A: Absolut 20W 5: 5mm ASEL P:1m FT: Montagefufl
’ t S :3m HS: Home-Sensor
2.52.5mm M  :5m NM: Umaekehrte Ref i
pio0:4 000 XOO: Spezifizierte Lange  p. 'Schlinenro\ler»Speziﬂk:ation

(Angabein 50 mm- Schritten)

RODO: Roboterkabel SS: Schlitten-Abstandshalter

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei | Steiqung| Maximale Zuiadung (Hinweis 1) | - wirksame Hub i 50 ~ 400
stung (W)| (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Léngskraft (N)) ~ (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-SA4C- -20-1 0-- A1 -- 10 4 1 19.6 10 665
RCA-SA4C- -20-5-- Al - 20 5 6 2.5 39.2 E(’Eng;l:;?no 5 330
50 mm- Schritt
RCA-SA4C-[D)]-20-2.5{@)- A1{B) 25| 8 as | 784 | 25 165

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @ Hub

Kabellange Optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:3.9NemMC:6.8N em
Schlittenabstandshalter SS 388 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

I 9 RCA-SA4C

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

F P de




RCA g5
RoboCylinder =&
g
Abmessungen se
" i Sie das Motor-/E an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafur vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
Schiitt ht oder Gerausche erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit
200 mm oder weniger. @
4-03.6 32 5w
@6.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 3.7 20%2 Q g—
X =
(zur Montage des Achse) 2-93H7, Tiefe 5 ﬁ% 4-M3, Tiefe 7 4T
\ =
T T
'é'g 2 = Kabelverbindungs- _E:?
Justier- ©8 Loch & - - 8:1:%% 77777 T i EE 171 EHE stecker ™1 g E
Schiitz =z & E: =)
10.2 1. M 1. ‘ 240 :°u o
! Endflache des Endflache des Rahmens T o
Detailansicht des Justier-Schlitzes Rahmens Endflache des Rahmens Sicherstellung 100 S
zur Einstellung der Schlittenposition L / oder mehr. =
Y . Inkremental- Spezifikation 108.2 (147.2 bei Typen mit Bremse
3255 g’ssiﬁlo If*'egffenz 23 Hub 70 12-1L/ Absolut-Spezfikation 1232 (1622 bei Typen it Bremse) =
15 Ma/Mc-Moment *3 3 3 T = =
=Y ME Home/| \ME *2 =
g o b 7
£ 5 ' P -
5 el e = 2 -
E| o v S = =
=R | 3 =5
15} | E i = 88
0, [ i = =
T = =
A/ 37 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 46 =
(2]
3 ||Achsbreite: 4011 3 £ yache es 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens E
Rahmens  \1.8, UX100" (Hub auBer 50) 50 =
a
]
— S
% + 7 %0
I [ I [ -
—5 —o-—< - i : HEZH%
é 7r 4»\—'L %
| —
: ) i . m-M3_, depth 5 P (23 Loch und Langloch-Abstand 2-@3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Detailansicht A Detailansicht Langloch, Tiefe 5 auf der N (@3 Lochabstand;
( ) .
(Montageloch und Referenzflache) des Langlochs Unterseite des Rahmens, . Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
Ohne Bremse| 264 314 364 414 464 514 564 614
L Mit Bremse | 303 353 403 453 503 553 603 653
Absolut Ohne Bremse| 279 329 379 429 479 529 579 629
Mit Bremse | 318 368 418 468 518 568 618 668
M 122 172 222 272 322 372 422 472
N 50 100 100 200 200 300 300 400
P 35 85 85 185 185 285 285 385

R 22 22 72 22 72 22 72 22

U 1 1 2 2 3 3 4

m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) 07 08 09 1 11 1.2 1.3 14

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Referenzseite

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positi
Positioniertyp ACON-C-201-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
- Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " L
X ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ ﬂ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ e
 (Spezifikation e ACON-PL-201-NP-2-0 et DC24v
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
‘ Programmierbarer
P .
el I ASEL-C-1-20D -NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp
Achsen steuern kann

Nominal: 1.3A
Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*(Dbezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA4C 5 O




Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub-
Ty Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SAS5C

M Modelispezitikationen RCA — SAS5C — I:l_

Baureihe

Typ

I Inkremental  20: Servomotor
20W

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ —

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungs-Spezifikation

20 [ 1-[1- a1 - [ - [

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse
6: 6 mm ASEL P :Tm FT: Montageful
% D t S :3m HS: Home-Sensor
' 500:500 Xoo: Spert Uk Rtz
10 XOO: Spezifizierte Linge  op. i it
(Angabe n 50 mm-Schrten) RDD:RgboterkabeI 98 SR: Schittenroller-Spezifikation

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) |  wirksame Hub Hub 50 ~ 450 500
stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft () | (mm) Steigung (In 50 mm-Schiiten) (mm)
RCA-SASC--20-12--A1 -- 12 4 1 16.7 12 800 760
50 ~ 500
RCA-SASC- -20-6-- Al - 20 6 6 2 333 | oo et 6 400 380
RCA-SA5C-[(D]-20-3-@)- A1 {@H@) 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @ Hub

Kabellange Optionen

(Einheit: mm/s)

|_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

5 1 RCA-SA5C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:3.9Nem MC:6.8N *m
Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

o e S



RCA RoboCylinder

Abmessungen
" i Sie das Motor-/E an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafur vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
Schiitt ht oder Gerausche erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit
200 mm oder weniger. 40
4-04.5 30
a8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5 190.02
(zur Montage der Achse) 2-@4H7, Tiefe 6 I‘E‘ 4-M4, Tiefe 9
i i
- s B¥er -b®
f P i -
Justier- @8 Loch o | ,{@,J 7777777777777 %%ﬂ\» 77777777 | @l ] SKleél::ilé/re{?lndungs
@) L ©
S —meEs e | /
i
10.2L L4. M 4. ) (240) ‘
Schlitzes zur Einstellung der  Endflache des / L Endflache des Rahmens
Schlittenposition
Rahmens Tnkremental-Spezifikafion 84.2 ;212 bei Typen mit Bremse] [ Sicherstellung 100|
48 Absqlg»%oezmkation 99.2 (138.2 bei Typen mit Bremse) oder mehr
32 Offset-Referenz- 23.7 Hub 94 3 f
20 ition i - [, 3
| jfetoibalie | EARSE Home/| NME *2
% @ C —————————————— j = — [
: °© 2 )
[ — Y- — | 8 —t - ]
£l9 oo 5
5|8 s
» - — i |
K . L | 1 I
yr 50 j Unters_gite des Rahmens ) Motorbreite:52
Achsbreite:52 Endflache des 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens
Rahmens xf 4.5, R UX100P (Hub other than 50) 50 4.
% 5 Q%
o ©
g N 1~
Referenz- So é} =0
Flache < [ é
Detailansicht des —
Detailansicht A Langlochs m-M4, Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 2-04H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
(Montageloch und Referenzflache) Langloch, Tiefe 5 auf der N (@4 hole pitch)
Unterseite des Rahmens /- .
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Ohne Bremse| 265.4 | 315.4 | 365.4 | 415.4 | 465.4 | 515.4 | 565.4 | 615.4 | 665.4 | 715.4
L MitBremse | 304.4 | 354.4 | 404.4 | 454.4 | 504.4 | 554.4 | 604.4 | 654.4 | 704.4 | 754.4
Absolute (Ohne Bremse| 280.4 | 330.4 | 380.4 | 430.4 | 480.4 | 530.4 | 580.4 | 630.4 | 680.4 | 730.4
Mit Bremse | 319.4 | 369.4 | 419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4
M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
N 50 100 100 200 200 300 300 400 400 500
P 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
R 92 42 92 42 92 42 92 42 92 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 8 10 10 12
Gewicht (kg) 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2 21 22

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positi Referenzseite
Positioniertyp ¥, ACON-C-201-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- : ACON-CY-201-NP-2-0 S;fégzzzt:/l:eeﬁzgfar 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder 3
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
 (Spezifikation e ACON-PL-20I-NP-2-0 e pCa4v Spitze: 5.1A
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor untersttitzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- | ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ J typ
Programm- ‘ Programmierbarer
ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
steuerungstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*(Dbezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA5C 5 2
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Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub-
Ty Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SA6C

M Modelispezifikationen RCA — SA6C — I:l_

Baureihe

Typ

I Inkremental 30: Servomotor
30W

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ —

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungs-Spezifikation

30 [ 1-[1- a1 - [ - [

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse
6: 6 mm ASEL P :Tm FT: Montageful
% D t S :3m HS: Home-Sensor
' 600:600 Xoo: Spert Uk Rtz
:600 mm XOO: Spezifizierte La . Chii
(Angabein'50 mm-Schrtten) RDD:Rgﬁ)gskaeb ealnge SR: Schiittenroller-Spezifikation

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlel-| steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) | - wiksame Hub [l 50 ~ 450 |500 | 550 | 600

ode stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|tansskeat (V) | (mm) S (1n50 mm-Schier)| (mm) | (mm) | (mm)

RCA-SA6C- -30-1 2-- Al -- 12 4 15 242 10 800 760 | 640 | 540
50 ~ 600

RCA-SAGC- -30—6-- Al - 30 6 6 3 484 | seniten 5 400 | 380 | 320 | 270

RCA-SA6C-[(D]-30-3-@)- A1-{@H@) 3 12 6 96.8 25 200 |190 | 160 | 135

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @ Hub

Kabellange Optionen

(Einheit: mm/s)

|_optionen [l Allgemeine Spezifikationen

5 3 RCA-SA6C

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montagefu3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma: 89Nem Mb:12.7NemMC:18.6N *m
Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

o e S



RCA g5
RoboCylinder =&
s @
S =
Abmessungen se
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafir vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
Schlittenbewegungen verursacht oder Gerausche erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit
200 mm oder weniger.
60 «
50 s,
2-Q5H7, Tiefe 6 r.% 4-M5, Tiefe 9 (=31
=
— =
Justier- @8 Loch @ _ @ ® E@ S =
hli S
Schlitz ﬂ{ @ éa% @ Kabelverbindungs- _E:?
- Ty o gE—— - ——- - — - - stecker *1
e © o
‘ ® ﬂi B ] o &4 % g
Detailansicht des Justier- (240)
Schiit Einstellung d
o zgshzlil:{eng:sﬁi;: 9 erO“ ) L Endflache des Rahmens S‘C"gase‘f'r"‘:;‘gr"m g %’
R  — 1 8 2.
Position fir MaMc- Inkremental-Spezifiation 99.2 (136.2 by Typen mit Bremse) =T
52 fomen / Absolut-Spezifkation 1142 (15%2 bel ]yypm it Bremse) ' S <
39 23.; Hub 115 18.5 /
23 ME/ NSE Home/| RME |2 3
2 | = 1 ==
B e b = 9
5 0 0 2 \ Q 3 5
£ H=—=" - [ Ee 8 k] :
&) N £
E¥q ©) © £ =
g | L I | @(O0)® = 8 =
M O T i @ D} =3
=3
A 56 \ﬂl Unterseite des Rahmens | Motorbreite:58 _| ‘i =2
Achsbreite:58 Endflache des Rahmens b Endflache des Rahmens =
102_\8 - Ux100 8 @
| g
_— @
— T =
t ¢ <+ 0% =
® ®
Referenz o 5 o - Do oo e a e o e e e e e e i e oo se— o= d5
Flache- & 7@ 5 =
ST k R -0\
Detailansicht des | |
(Moma;‘;‘;'m?;;‘e:‘ fache) Langlochs P (@4 Loch und Langloch-Abstand)
Langloch, Tiefe 5 from  / N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)
Unterseite des Rahmen

3-04H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmehsm-M5, Tiefe 8

[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Ohne Bremse| 306.4 | 356.4 | 406.4 | 456.4 | 506.4 | 556.4 | 606.4 | 656.4 | 706.4 | 756.4 | 806.4 | 856.4
L MitBremse | 345.4 | 395.4 | 445.4 | 495.4 | 545.4 | 595.4 | 645.4 | 695.4 | 745.4 | 795.4 | 845.4 | 895.4
Absolut [Omne Bremse| 321.4 | 371.4 | 421.4 | 471.4 | 521.4 | 571.4 | 621.4 | 671.4 | 721.4 | 771.4| 821.4 | 871.4
Mit Bremse | 360.4 | 410.4 | 460.4 | 510.4 | 560.4 | 610.4 | 660.4 | 710.4 | 760.4 | 810.4 | 860.4 | 910.4

N 81 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 481 | 531 | 581 | 631

P 66 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616

R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31

u 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7

m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 1.4 1.6 18 | 20 | 22 | 24 | 26 28 [ 30 | 382 | 34 | 36

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positi

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-30I-NP-2-0

DC24v

Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- : ACON-CY-301-NP-2-0 S;fégzzzt:/l:eeﬁzgfar 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
RUSTE IR e
 (Spezifikation = ACON-PL-301-NP-2-0 O inreS
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- | ACON-SE-30I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ J typ
‘ Programmierbarer
P .
el I ASEL-C-1-30 D -NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp
Achsen steuern kann

Nominal: 1.3A
Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*(Dbezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA6C 5 I




Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SA4D

Baureihe — Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

MModelispezitikationen RCA — SA4D — I:l_

— Enkoder-Typ —

A: Absolut

I Inkremental  20: Servomotor
20W

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungsloser-Einbaumotor

5mm

2.52.5mm

20 [ 1- [ 1~ A1
Motortyp —  Steigung —

10:10 mm
5:

(Angabein 50 mm- Schritten)

Hub — Passende Steuerung —
50:50 mm A1:ACON N
[}
2 ASEL S
M
300:300 mm

[ ]

Kabellange
:Kein Kabel

m

:3m
:5m
XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

—_ Optionen
BE: Bremse Kabelausgang Ende
BL: Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
FT: Montagefu
NM: Umgekehrte Referenzposition|

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen

Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- | steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N) | (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)
RCA-SA4D-[D]-20-10-[@)- A1 {@H@) 10 4 1 196 10 665
0 ~ 300
RCA-SA4D- -20-5--A1 - 20 5 6 25 39.2 (In?Omm-Schrman) 5 330
RCA-SA4D-((D]-20-2.52)- A1{B) 25 8 45 | 784 25 165

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub [ Kabellange [@] optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagefu3 [F1T 383 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:3.9Nem MC:6.8N *m

5 5 RCA-SA4D

Zulassige Auskragung

Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

F S S Al

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder §§
Abmessun 5 %

Inkremental-Spezifikation 92.5

_ 28 M Absolut-Spezifikation 98.5
70 Kabelverbindungs- @
24 stecker *1 S
16002 =
5 25
27

* Bei umgekehrter
Referenzposition (Option

T
0.5
"E8.02)

=T

NM) liegt die Home-Posion ' /| | ' _|[[@ ‘ ,,,,, _] Qe — — =
ca. 2,2 mm vom ME auf der : 45 3
gegeniiberliegenden Seite [ @m v.% =1 _E\“
zum Motor. =5
11.5 9 115 4-M3, Tiefe 7 4-03.6 =
- 2-03H7, effektive Tiefe 5 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.5 (zur Montage) y
Detailansicht A *
L — ge
Inkremental-Spezifikation 80.5 I~
16 A Absolut-Spezifikation 86.5 g. =
S =
A Offet-Refeenz- 13 Hub 70 13
Position fiir Ma/Mc- 22 =)
lomen
NN Ej éﬁ Home IME *2 - e
AR ==
T — e — | N sg
T N T T T H ! s
deo [®1° = [ = @) 3 | :
< > I
A ® ¢ S
Il 14 J | — T g_ E
J a7 Unterseite ==
B 40 Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens ~ Inkremental-Speziikation 41.5 =5
UX100P (Hub andere als 50) Absolut-Sp ) =
11 R 50 1. =
o 4 : =
'l 2 v g
— So | — 1 _ (R
37 ol a
Referenz- 20 bid 2
Flache Detailansicht des =
o Langlochs m-M3, Tiefe P (@3 Loch und Langloch-Abstand) 2-Q3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Detailansicht A Langloch, Tiefe 5 von der N (03 Lochabstand)
(Montageloch und Referenzflache) Unterseite des Rahmens
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
Abmessungen der Brems%,1 *4 Wenn die Achse nur an den dafur vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
Schlitt oder Gera erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit
R B Kabel 200 mm oder weniger.
: Bremskabelausgan .
rochis gang Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
E: Bremskabelausgang | Hub 50 100 150 200 250 300
Ende [ Inkremental 242.5 | 2925 | 342.5 | 3925 | 4425 | 4925
L: Bremskabelausgang | Absolut 248.5 | 298.5 | 348.5 | 398.5 | 448.5 | 498.5
links A 146 | 196 | 246 | 296 | 346 | 396
M 122 172 222 272 322 372
N 50 100 100 200 200 300
133 44 13 o Modell mit Bromse ha 2 P 35 | 85 | 8 | 185 | 185 | 285
: * Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm
] erweiterte Gesamtlange (L) (41,3 mm bei R 22 | 22 | 72 | 22 | 72 | 22
© endseiti Brer 1g) und ein U - 1 1 2 2 3
3| 2 um 0,2 kg hoheres Gewicht. o 2 4 2 5 5 8
wn = N
P Gewicht(kg) 0.6 0.7 0.8 0.9 1.0 1.1

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Po

erungspunkten Eingangsspannung

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-20I-NP-2-0

Unterstiitzung

von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
- Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " L
X ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ deﬁue'isrfreﬂtéeif'ftgfe'n-
 (Spezifikation e ACON-PL-201-NP-2-0 elienleitinges
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor untersttitzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
‘ Programmierbarer
P .
eI I ASEL-C-1-20D -NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp
Achsen steuern kann

Nominal: 1.3A

DC24v Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*(Dbezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA4D 5 6




Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Ty Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SA5D

M Modelispezitikationen RCA — SAS5D — I:l_

Baureihe — Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ —

I Inkremental  20: Servomotor

A: Absolut

20W

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungsloser Einbaumotor

20 [ - [ 1- ma

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung —
12:12mm 50:50 mm A1:ACON N
6: 6mm g ASEL sP
3: 3mm M
500:500 mm

(Angabein 50 mm- Schritten)

XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

I:l —

Kabellange —

:Kein Kabel

m
:3m
:5m

BE: Bremse Kabelausgang Ende
BL: Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
FT: Montagefu

NM: Umgekehrte Referenzposition|
SR: Schlittenroller-Spezifikation

[ ]

Optionen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei Maximale Zuladung (Hinweis 1) | - wiksame Hub [l 50 ~ 450 500

o stung (W)| (MM) |Horizontal (kg)[ Vertikal (kg)[tzngskeat (V) | (mm) Steigung (in 50 mm-Schrite) (mm)
RCA-SASD--20-12--A1 -- 12 4 1 16.7 12 800 760
RCA-SASD- -20-6--A1 - 20 | 6 8 2 33.3 (Infoom;_;hc:gen) 6 400 380
RCA-SA5D-[(D]-20-3-@)- A1 {@H@) 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub [ Kabellange [@] optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagefu3 [F1T 383 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8NemMC:11.7N m
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger

5 7 RCA-SA5D

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

F S S Al

Zulassige Auskragung



RCA g5
RoboCylinder 28
g
Abmessungen se
Inkremental Spezifikation 75.5
30 M /ilzsolut Spezifikation 78
1559 _ 155 "‘
=
47\ T o J S
] [l 8 ‘\ =
9 } } ol Kabelverbindungs- 3T
28 tecker *1 =
o 3K £8 h g =
t 4 = .
4-@4.5 Durchgangsbohrung, 4-M4, Tiefe 9 19 2-Q4H7, effektive Tiefe 6 5
@8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 30 g E
L =
15 A Ink Spezifikation 60.5 U
Offset-Referenz- 14 Hub 94 4 .
Position fir Ma/Mc- 2.7 3 Eg
Honent'3 wel /[\se Home FME 2 £
R ] E———— S ] Jowic =
[ © ©
=]
0 2
— P — =5
| sg
Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) s\chiasequﬁ’mo 5.
R UX100P (Hub anders als 50) 50 145 )
T “‘ “‘ ] Endflache des Rahmens =
< i i T §. =
o + + + + =3
= 5 ,@ §¢
o < + + s
- =
Referenz- 52 Detailansicht des 7 L2
Flache Langlochs m-M4, Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 4-Q4HT Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens @
Detailansicht von A Langloch, Tiefe 5 von der N (@4 Lochabstand) g
Unterseite des Rahmen: £
]
Abmessungen der Bremse " i Sie das Motor-/E: an. Details der Kabel siehe Seite 324. =
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der
R: Bremse Kabelausgang rechts Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafur vorgesehenen Montagelocher an der Oberseite
des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
. oder Gerausche erzeugt. Wenn die Montagelocher
E: Bremse Kabelausgang Ende an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm
oder weniger. Sicherstellung 100
oder mehr
L: Bremse Kabelausgang links
Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
‘ ‘ ‘—‘L Hub 50 100 150 | 200 250 300 350 | 400 450 500
& @ A | Inkremental 247.5 | 297.5 | 347.5 | 397.5 | 447.5 | 497.5 | 547.5| 597.5 | 647.5 | 697.5
Qw Qgﬁﬂf‘ © | Absolut 250 300 350 | 400 450 500 550 | 600 650 700
< !:? @ & @® A 172 222 272 322 372 422 472 522 572 622
© } 50 } ~ M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
0 52 - N 50 100 100 | 200 200 300 300 | 400 400 500
2 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
* Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm B a2 Lz ]l Jl_dzm L@ _|l_dm I _|l_c2 |l _&2 _||_d
erwenerte Gesamllange (L) (39.8 mm bei U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
1g) und ein
um 0,3 kg hoheres Gewicht. n & i i 5 5 & & i 0 2
Gewicht (kg) 1.2 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2.0 21

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positi Referenzseite
Positioniertyp i ACON-C-201-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
- Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " L
X ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ H Pneumatik-Zylinder 3
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
* (pezifikation n ACON-PL-201-NP-2-0 S Letunge DC24v Spitze: 5.1A
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt ()
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
Programm- ‘ Programmierbarer
ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
steuerungstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*(Dbezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA5D 5 8




Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer ~ Arm-/Flach- Schub-
Ty Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SA6D

M Modelispezitikationen RCA — SA6D — I:l_

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —

I Inkremental 30: Servomotor
30W

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
kupplungsloser Einbaumotor

Motortyp —  Steigung —

12:12mm
6:
3:

6 mm
3mm

30 [ 1—- [ 1- a

Hub — Passende Steuerung —
50:50 mm A1:ACON N
P
) ASEL S
M
600:600 mm

(Angabein 50 mm- Schritten)

[ ]

Kabellange

:Kein Kabel

m
:3m
:5m

XOO: Spezifizierte Lange
ROO: Roboterkabel

- [

—_ Optionen

BE: Bremse Kabelausgang Ende
BL: Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
FT: Montagefu

NM: Umgekehrte Referenzposition|
SR: Schlittenroller-Spezifikation

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen

Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub 50 ~450 | 500 | 550 | 600

stung (W) (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|tangskraft (\) | (mm) Steigung (etin 50-mm steps)| (mm) | (mm) | (mm)

RCA-SA6D- -30-1 2-- A1l -- 12 6 1.5 24.2 12 800 760 | 640 | 540
50 ~ 600

RCA-SAGD- -30—6-- Al - 30 6 12 3 484 | snmmsen) 6 400 | 380 | 320 | 270

RCA-SA6D-[(D]-30-3- @) A1-{@H@) 3 18 6 96.8 3 200 |190 | 160 | 135

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ @ Hub

Kabellange Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagefu3 [F1T 383 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127NemMC:186N em
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger

5 9 RCA-SA6D

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

F S S Al

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder

Abmessungen

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schiitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
195 21 19.5 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
* = *3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

* Bei umgekehrter —
Referenzposition (Option o2 WQ\
NM) liegt die Home-Position =3 - Kabelverbindungs-
ca. 3 mm vom ME auf der 85 stecker *1
gegenuberliegenden Seite &~§
zum Motor.
002
4-M5, Tiefe 9 %J 2-@5H7, effektive Tiefe 6
L
15 A Spezifikaton 75.5
Offset-Referenz- 14 Hub ) 115 19
Posttion fur Ma/Mc-Moment *3 3 3
7+ me /|[\SE Home/||\|ME *2
o | [®[Ele | oo 0 ottt e i
g Ta/s i ’ b o
AR Lo N
A/ 56
58 Endflache des Rahmens . Endflache des Rahmens Sicherstellung 100
15.5 Xﬁ R T UX100 ﬁ/ 76
5 [ T T T
0 ©9
Funj i + + + + o:a
go] — ) P 5=
< |
o H < <+ 4 4 © @@‘
Detailansicht Langloch, Tiefe 5 von der t
von A Unterseite des Rahmens P (@4 Loch und Langloch-Abstand) \ 04 Lochabstand \MV5 Tefe 8
N (@4 Lochabstand) ( ochabstang)
Abmessungen der Bremse 3-@4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

R: Bremskabelausgan: Absolut-Spezifikaton 79.5

rechts

19
. L g
— | Home

F I
E: Bremskabelausgang Referenz- [‘i

nde o Flache 58 %

o —

Detailansicht A

L: Bremskabelausgang
Sicherstellung 100

e 133415 14 odermenr
- ’ : [ | Abmessungen und Gewicht pro Hub
L L
o T %@ x L)L—ﬁ»—f Hub 50 [ 100 [ 150 | 200 | 250 [ 300 | 350 | 400 [ 450 [ 500 [ 550 [ 600
a3 By N . [ Inkremental 288.5 | 348.5 | 388.5 | 438.5 | 488.5 | 538.5 | 588.5 | 638.5 | 688.5 | 738.5 | 788.5 | 838.5
c,r g 9% o :*«; E% [ Absolut 2925 | 3425 | 392.5 | 442.5 | 492.5 | 542.5 | 592.5 | 642.5 | 692.5 | 742.5 | 792.5 | 842.5
A B ERD e A 198 | 248 | 298 | 348 | 398 | 448 | 498 | 548 | 598 | 648 | 698 | 748
55 9_’1 N 81 | 131 | 181 | 231 | 281 | 331 | 381 | 431 | 481 [ 531 | 581 | 631
58 P 66 | 116 | 166 | 216 | 266 | 316 | 366 | 416 | 466 | 516 | 566 | 616
* Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm H 81 31 81 st 81 31 81 31 81 31 81 31
erweiterte Gesamtlange (L) (39.8 mm bei u 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
endseitigem__Bremskabe_lausgang) und ein m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
um 03 kg hoheres Gewicht. Gewicht (kg) 13 15 [ 17 | 19| 21 | 23 | 25 | 27 | 29 | 31 | 33 | 35

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positioni Referenzseite
Positioniertyp i ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- ‘ ACON-CY-301-NP-2-0 \/G;f;ar:‘egzt‘i:: i 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder 3
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
 (Spezifikation e ACON-PL-30I-NP-2-0 e pCa4v Spitze: 5.1A
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt ()
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-30I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
Programm- ‘ Programmierbarer
ASEL-C-1-30(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
steuerungstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*(Dbezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA6D

LS
® @
=
@ =
=
= @
S =
= o

A} -uabue)s
-qnyag

=
3
=5
i}
(=}
s

diy uonejoy
-JosSey|  -wneiuwidy  Jajaly

(A} 18zynyasah

uabunianajg




Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-554D

M Modelispezitikationen RCA — SS4D — I:l_

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —
I Inkremental  20: Servomotor

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20 — [ - [ 1] -

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 40 mm,
24-\V/ Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

Motortyp —  Steigung —
10:10 mm

20w 5: 5mm
2.5:2.5mm

Hub — Passende Steuerung —

50:50 mm A1:ACON N

[}

2 ASEL S
M
300:300 mm XOO:
(Angabein 50 mm- Schritten) ROO:

A1

Kabellange — Optionen
:Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
Im BL: Bremse Kabelausgang links
:3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
5m NM: Umaekehrte Ref "
Sperzifizierte Lange i
Roboterkabel

1 - [

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei Maximale Zuladung (Hinweis 1) | - wiksame Hub [t 50 ~ 300

stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|angskeaft ) | (mm) Steigung (In50 mm-Schiten)
RCA-SS4D- | -20-10-[D)] - A1- [@)] - 10 4 1 196 10 665
RCA-SS4D- | -20-5- = A= 20 5 6 2.5 39.2 (Infoom;_;hc:ﬁen) 5 330
RCA-SS4D- | -20-2.5- - Al- 2.5 8 4.5 78.4 2.5 165

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub [ Kabellange [@] optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 8 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

6 1 RCA-SS4D

Zulassiges Lastmoment

Ma:2.7Nem Mb:39emMC:6.8N m

Zulassige Auskragung

Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

F S S Al

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder

Abmessungen

33 M 105
70 Kabelverbindungs-
24 stecker *1
* Bei umgekehrter =

Referenzposition (Option T T

NM) liegt die Home-Position = I
e =

ca. 2,2 mm vom ME auf der -
gegeniiberliegenden Seite

_ l
zum Motor. P
\4-3.6 gebohrt, @6.5 Senkbohrung 11.5 9 11.5 ~\4-M3, Tiefe 7
L
16 A 88
18 Hub 70 18
Offset-Referenz- 2 290
Position fir Ma/Mc-Moment *3 j T -
N M SE Home E[*2
S B — - / i
)
o 9 - 4 o
¢ ¥ o F o | T
)|
: o &
| —
Referenz-  f 41.5
Flache =
40 50
Il T
&= 7
| — S p—— _
7t |
Abmessungen der Bremse 2.3, Tiefe 5

8.5

R: Bremse Kabelausgang rechts

bertihrt.

133 40 13.3
IS
9 10] 1 o
Do —
BRI

e
@
-
505
1.5 40

12.5

ME: Mechanischer Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht

SE: Hub-Endpunkt

* Modelle mit Bremse haben eine um 32 mm
erweiterte Gesamtlange (L) (45.3 mm bei
endseitigem Bremskabelausgang) und ein
um 0.2 kg hoheres Gewicht.

Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

L 260 | 310 | 360 [ 410 | 460 | 510

A 156 | 206 | 256 | 306 | 356 | 406

M 122 | 172 | 222 | 272 | 322 | 372
Gewicht (kg) 14 | 12 | 13 | 14 | 15 | 16

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positi

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-20I-NP-2-0

Unterstiitzung
von bis zu 512

Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- : ACON-CY-201-NP-2-0 ngéia:egzt\i/l:ee?lggf\ir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ deF:lJeIisr:re(ermitZieifrftglrF’én-
 (Spezifikation o= ACON-PL-201-NP-2-0 elienleitinges
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- iy ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
‘ Programmierbarer
P .
el I ASEL-C-1-20-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1,500 Punkte
steuerungstyp
Achsen steuern kann

DC24v

Nominal: 1.3A
Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

RCA-SS4D
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Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Ty Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SS5D

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

M Modelispezitikationen RCA — SS5D — I:l_

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ —

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 52 mm,
24-\V/ Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

Motortyp —  Steigung —

I Inkremental  20: Servomotor

A: Absolut 20w

12:12mm
6:
3:

6 mm
3mm

Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
ASEL P :1m BL: Bremse Kabelausgang links
t S :3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
" M_:5m ; NM: Umgekehrte Referenzposit
RO0=00k XOO: Spezifizierte Lange - op." setenvoller-Spezifkation

20 [ - [ 1- ma

(Angabein 50 mm- Schritten)

[ ]

ROO: Roboterkabel

[ ]

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen

Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub 50 ~ 450 500

stung (W) (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|tangskraft (\) | (mm) Steigung (In’50 mm-Schiiten) (mm)

RCA-SS5D- | -20-12- -A1l- - 12 4 1 16.7 12 800 760
RCA-SS5D- | -20-6- = A= 20 | 6 8 2 33.3 (Infoom;_;hc:gen) 6 400 380
RCA-SS5D- 1 -20-3- [D)] - A1- 3 12 4 65.7 3 200 190

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub [ Kabellange [@] optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8NemMC:11.7N m

6 3 RCA-SS5D

Zulassige Auskragung

Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

F S S Al

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder

funianajg
ajanbaju|

Abmessungen

4-M4, Tiefe 9
—

40 M 80.5

A} -uabue)s
-qnyag

Kabelverbindungs-
[CE stecker *1
5

dAy
-yaejd/uny

60.

uonejoy
13j1a19

Offset-Referenz-
Position fir Ma/Mc-Moment 3

diy
-wneJuiay

[&

39

3
) Home; \ ME *2
D |

Referenz-
Flache T

o |

Sicherstellung 100
oder mehr

P
o

-1assep|

(A} 18zynyasah

FE

|i-3:1

Abmessungen der Bremse 64
R: Bremskabelausgang :
rechts ~
:

E: Bremskabelausgang
nde

L: Bremskabelausgang
links

2-M4, Tiefe 5

uabunianajg

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

4-4.5 gebohrt, 8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5

133
44
) KED
T 27
q M me| JRSE
% 3%@ ®° qﬁ —
ot S SRR @] Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Laz [ [T @ Hub 1 1 2 2 4 4
133 52 133 ul 50 00 50 00 50 300 350 00 50 500
L 262.5 | 312.5 | 362.5 | 412.5 | 462.5 | 512.5| 562.5 | 612.5 | 662.5 | 712.5
A 182 232 282 332 382 432 482 532 582 632
* Modelle mi'(s Bremsg habiE)e(i:r;;e :l;m 24bmm M 142 192 | 242 292 342 392 442 492 542 592
erweiterte Gesamtlange ,3 mm bei
endseitigem Bremskabelausgang) und ein c 92 142 192 242 292 342 392 442 492 542
um 0.3 kg hoheres Gewicht. Gewicht (kg)| 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2.0 2.1 22 2.3

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positi

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-20I-NP-2-0

Unterstiitzung
von bis zu 512

Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- : ACON-CY-201-NP-2-0 ngéia:egzt\i/l:ee?lggf\ir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ deF:lJeIisr:re(ermitZieifrftglrF’én-
 (Spezifikation o= ACON-PL-201-NP-2-0 elienleitinges
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- iy ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
‘ Programmierbarer
P .
el I ASEL-C-1-20-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1,500 Punkte
steuerungstyp
Achsen steuern kann

DC24v

Nominal: 1.3A
Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

RCA-SS5D




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — S S 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 58 mm,
24-\V/ Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

Wodelspezificationen RCA —SS6D —[_1— 30 —[_J— [ 1 - A1 - L1 — [

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental 30: Servomotor 12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
- A: Absolut 30W 6: 6 mm 2 ASEL P ‘1m BL: Bremse Kabelausgang links
s 3: 3mm S :3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
E- l; 600:600 mm )'\?Dﬂzgpngzifizierte Lange ls\l';\/l :ISchl'n‘ I I n,st ifikati i
£ (Angabe n 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel + dchiittenroller-spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Rotation

Reinraum-
Typ

=
g5
2
=%
=
@
S
]
S
2
&
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei Maximale Zuladung (Hinweis 1) | - wiksame Hub [l 50 ~ 450 |500 | 550 | 600
stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N) | (mm) Steigung (In50 mm-Schriten) | (mm) | (mm) | (mm)
RCA-SS6D- | -30-12- -A1- - 12 6 1.5 24.2 12 800 760 | 640 | 540
50 ~ 600
RCA-S§S6D- | -30-6- - Al- 30 | 6 12 3 484 | seniten 6 400 | 380 | 320 | 270
RCA-SS6D- | -30-3- (D) - A1- 3 18 6 96.8 3 200 | 190 | 160 | 135
Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub [ Kabellange [@] optionen (Einheit: mmys)
| _optionen ___________________________________________J Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127NemMC:186N em
Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

65 ... 2 s o e i



RCA RoboCylinder

Abmessungen
50
32
T i _ 1
W bl I {® &1 (B — \
ol | [ Kabelverbindungs-
\& N [ / stecker 1
0| T r v
T - J
4-M5, Tiefe 9 19.5) 21 ]19.5 2-@5H7, effektive Tiefe 6
L
Offset-Referenz- 20 A 75.5
Position fiir Ma/Mc-Moment *3 19 Hub 115 24
3 3
-l ME| SE Homé§, El*2
T i R i S A [ttt L L S -
g | & 1=} ' i
] < ) —
8 o g e [ @ ® | 7 ©
N 7 f— T 1 1 I I
Rgferenz-
Flache /|l 49 J 135 B EX100P 13.5 i 100
56 1 r T oder mehr
o0 3 5 : %-r
o | ’
l@ ) & ﬁ SE  : Hub-Endpunkt
s — ME : Mechanischer Endpunkt
D-M5, Tiefe 6 L C 100 J 3-Q4H7, Tiefe 4

(zur Montage

R: Bremskabelausgang
rechts

E: Bremskabelausgang
Ende

Sie das Motor-/E:

ME: Mechanischer Endpunkt

an. Details der Kabel siehe Seite 324.

SE: Hub-Endpunkt

*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt.

b "
2o | e | jgﬁ‘i Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

e mT 8 © : w0y 3 Hub 50 100 150 | 200 | 250 300 | 350 | 400 | 450 500 | 550 600
- n * L 303.5 | 353.5 | 403.5 | 453.5 | 503.5 | 553.5 | 603.5 | 653.5 | 703.5 | 753.5 [ 803.5 | 853.5

49 A 208 | 258 | 308 358 408 458 | 508 | 558 608 658 | 708 758

12.8 56 12.8 B 81 131 81 131 81 131 81 131 81 131 81 131

C 81 131 181 231 281 331 381 | 431 481 531 | 581 631

* Modelle mit Bremse haben eine um 24 mm D 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16

astars Sesainge O 7.9 mbel E [ [ 1o oo lolaslslsts o5

um 0.3 kg hoheres Gewicht. Gewicht (kg) | 2.4 2.6 2.8 3.0 3.2 3.4 3.6 3.8 4.0 4.2 4.4 47

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positi

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-301-NP-2-0

Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- i ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- : ACON-CY-301-NP-2-0 ngéia:egzt\i/l:ee?lggf\ir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
RUSTE IR e
 (Spezifikation o ACON-PL-301-NP-2-0 O inreS
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt ()
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-301-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstutzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- iy ACON-SE-30I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ‘ typ
‘ Programmierbarer
P .
el I ASEL-C-1-30-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1,500 Punkte
steuerungstyp
Achsen steuern kann

DC24v

Nominal: 1.3A
Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

RCA-SS6D

funianajg
ajanbaju|

A} -uabue)s
-qnyag

diy uonejoy dAy
-Jasse)|  -wnesuldy  Jayiasy  -yaejd/wly

(A} 18zynyasah

uabunianajg




Integrierte
Steuerung

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation Typ stangen-Typ

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-SA4R

MModelispezifikationen RCA — SA4R — I:l_

Baureihe — Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ —

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor

20 [ - [ 1- ma

I Inkremental  20: Servomotor 10:

A: Absolut

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
10 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse
20W 5 5mm ] ASEL P :1m HS: Home-Sensor
2525 fm !%/I 5;"‘ NM: Umgekehrte Referenzposition
o b M . R :Motor auf entgegengesetzter Seite
o040y XOO: Spezifizierte Lange gg: gehitenvoller-Spezikation

(Angabein 50 mm- Schritten)

- ] -

RODO: Roboterkabel SS: Schlitten-Abstandshalter

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Prufung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewunschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

H Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub 50 ~ 400
ode stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|zngskeait (N) | (mm) Steigung (In 50 mm-Schrien)
RCA-SA4R-[(D]-20-10- @)A1 {@H@) 10 4 1 196 10 665
0 ~ 400
RCA-SA4R- -20-5-- Al - 20 5 6 2.5 392 | fo - Sahiten) 5 330
RCA-SA4R-[(D]-20-2.5{@) A1{B)]{@)] 25 8 45 78.4 25 165

Erklarung der Ziffern (D] Enkoder-Typ (@] Hub [ Kabellange [@] optionen

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 8 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:39NemMC:6.8N em
Schlitten-Abstandshalter SS 388 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

6 7 RCA-SA4R

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
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