RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G D 3 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @32 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

W Vodelispezifikaonen RCA "RGD3C- I - 20 — [ J— 1 - a1 - [J1 — [
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Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental ~ 20: Servomotor 10: 10 mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
S 25:25mm ! S gdm
S o e L M :5m
< E- 200:200 mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiunschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
punkte wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD3C- | -20-10-[D)] - A1- [@)] - 10| 40 12 | 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RGD3C- | -20-5-[(D)] - A1- 20 | 5 9.0 27 | 724 | Sai 5 250
50 mm- i
RCA-RGD3C- | -20-2.5-(D)] - A1- 25 | 180 62 | 1448 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Doppelfuhrung @8mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen i
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]
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3 3
Hub

die umgebenden Teile

nicht beruihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt
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Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-RGD3C (ohne Bremse)

*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

Hub 50 100 150 200

L 277.5 | 327.5 | 377.5 | 427.5
0 140 190 240 290
Gewicht (kg) | 1.1 12 | 14 | 15

RCA-RGD3C (mit Bremse)

Hub 50 100 150 200

L 316.5 | 366.5 | 416.5 | 466.5
140 190 240 290
Gewicht(kg) | 1.3 | 1.4 | 16 | 17

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.

Bezeichnung

Positioniertyp

AuBenans

Modell

ACON-C-20S-NP-2-0

Merkmale

DC24v

Achsen steuern kann

| Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punk " Gleiche Steuerungs-
-Punkt- ACON-CY-205-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ de[?"elisrfreer:%?f'fteyr%n
; (Spgziﬂkatiop P ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-2015-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
Programm- " q
steuerungstyp II ASEL-C-1-20S-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Nominal: 1.7A,
Spitze:5.1A

Referenzseite

—315

—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G D 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

W Modelispeziikatonon RCA “RGD4C— I - 20 — [ 11— [ ] — A1 - L1 — [
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Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental ~ 20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen

. A:Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
S 30: Servomotor 3: 3mm L il ;’m
S o g
c= B0l 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ
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(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD4C-[D]-20-12{@)]- A1- @@ 12| 30 05 | 189 12 600
RCA-RGD4C-[1)]-20-6{2)- A1-[@H@] | 20 | 6 6.0 15 | 877 6 300
RCA-RGD4C-((1)|-20-3-(2)|- A1- 3 12.0 35 75.4 3 150
CA-RGD4C-(D]-20-3{2) 50 ~ 300
(Angabe in Einheit: mm/s
RCA-RGD4C-[1)]-30-12{@)]- A1-[@{@)] 12| 40 10 | 283 | o Sanrten ( )
RCA-RGD4C-[(D]-30-6{2@)- A1-[3)] 0 |6 9.0 25 | 566
RCA-RGD4C-{(D)]-30-3{@)]- A1-[@)] 3 | 180 60 | 1134
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA -
RoboCylinder =8
g
Abmessungen )
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 2
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen ii *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten o=
unsere Internetseite herunterladen. die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=
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S 36(Schiusselweite) Il Abmessungen und Gewicht pro Hub =
) \Halterung B L RCA-RGDA4C (ohne Bremse) )
[Mit Bremse] . 0 o Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 2
= m 2725 | 3225 | 3725 | 42255 | 472.5 | 522.5 =
63 1(=Hub+1 16, 20W H
Halterung A ; 0 Absolut | 285.5 | 335.5 | 385.5 | 4355 | 485.5 | 5355 =
LA -1 0w 287.5 | 337.5 | 387.5 | 437.5 [ 4875 | 537.5 =
19(Schiusselweite) | |1 — —} 47 Absolut | 300.5 | 350.5 | 400.5 | 450.5 | 500.5 | 550.5
- 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
5
S -1 N i | SO e S 20W 725
A g " Absolut 80.5
E 30W 525
- —f-———-—1 \MutterB 52 Absolut 95.5
52 5
6(Schiisselwete §§ Gewicht (kg) 18 | 20 | 22 | 24 | 26 | 28
\Halterung B <3 RCA-RGDAC (mit Bremse)
25
Halterung A \ \ Halterung B %‘_g Hub 50 100 150 | 200 | 250 300
£28 W 3155 | 365.5 | 415.5 | 465.5 | 515.5 | 565.5
L 2OW [Pabsolut | 3285 | 3785 | 4285 | 4785 | 5285 | 5785
— 3305 | 380.5 | 430.5 | 4807.5 5305 | 580.5
watter A || Vutter B Absolut | 3435 | 393.5 | 443.5 | 4935 | 543.5 | 593.5
145 | 195 | 245 | 295 [ 345 | 395
M30X1 5 oF M40X1.5 0 5
110.5
20W.
m Absolut 123.5
125.5
30W
3g Absolut 138.5
Gewicht (kg) 20 | 22 [ 24 | 26 [ 28 | 30

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.

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp 3 ACON-C-20I-NP-2-0
ACON-C-30I-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
20W
3-Punkt- ‘ ACON-CY-201-NP-2-0 Gleiche Severungs. 3 Punkte Nominat 138,
Pneumatik-Typ ACON-CY-30I-NP-2-0 Pngumgatik-ZyIinder Spitze:5.1A —315
iber- Pulstreibertyp, DC24V
Puslstrellftier‘Typ . ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen differen-
 (Sperifikation ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs- 30w
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt ) Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ ACON-PO-201-NP-2-0 Pulstreibertyp, Spitze:5.1A
(Spezifikation der einen offenen
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller - ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
tProgrra:'ln: I ASEL-C-1-20(1)-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
SSECHERED ASEL-C-1-30 D-NP-2-0 Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RGDA4C 1 I




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G D 3 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @32 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

W Vodelispezifikaonen RCA RGD3D~ I - 20 — [ J— 1 - a1 - [ — [
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Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental ~ 20: Servomotor ~ 10: 10 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
S 25:25mm ! S gdm
S o e L M :5m
< E- 200:200 mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
s
=
s
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ON = (1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Q Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD3D- | -20-10-[D)] - A1- [@)] - 10| 40 12 | 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RGD3D- | -20-5-[(D)] - A1- 20 | 5 9.0 27 | 724 | Sai 5 250
50 mm- Schri
RCA-RGD3D- | -20-2.5-(D)] - A1- 25 | 180 62 | 1448 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Doppelfuhrung @8mm
Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen i
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @
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*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
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Sicherstellung
von 100 oder mehr

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGD3D (ohne Bremse)

Hub 50 [ 100 | 150 | 200

L 258.5 | 308.5 | 358.5 | 408.5
[ 140 | 190 [ 240 | 290
Gewicht(kg) | 1.1 | 1.2 | 14 | 15

Das RCA-RGD3D Modell
ist nicht mit Bremse erhaltlich.

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

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale
Positioniertyp 3 ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punk " Gleiche Steuerungs-
-Punkt- ACON-CY-205-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, DC2av
P - der einen differen-
; (Spgnﬂkatlop ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
P -
steﬁﬁ[,a,:" - I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
gstyp
Achsen steuern kann

—315

Nominal: 1.7A,
Spitze:5.1A

—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Ty

=
(=]
S o
€E
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£
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Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-RGD4D

M Modelispezifikationen RCA —RGD4D~

Baureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ—

I Inkremental
A:Absolut

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel Siehe Optionen
20W 6: 6mm ASEL P :Im Tabelle unten.
30: Servomotor 33 d S :3m
' F>mm M :5m
B 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

(Angabein 50 mm-Schritten)

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

ROO: Roboterkabel

gewlnschten Hub ausreicht.
punkte

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

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet

wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung__Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD4D-[D]-20-12{@)]- A1- @@ 12| 30 05 | 189 12 600
RCA-RGD4D-[1)]-20-6{2)- A1-[@H@] | 20 | 6 6.0 15 | 877 6 300
RCA-RGD4D--20-3--A1- 3 12.0 35 75.4 50 - 300 3 150
i Einheit: mm/s
RCA-RGD4D-(D)]-30-12{@)-A1- @@ 12| 40 10 | 283 | toen ( )
RCA-RGD4D-[(D]-30-6{2)- A1-[3)] 0 | 6 9.0 25 | 566
RCA-RGD4D-{(1)]-30-3{@)]- A1-[@)] 3 | 180 60 | 1134
Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen
Optionen Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montagefu3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

157 wincos

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

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




RCA RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen i

unsere Internetseite herunterladen.

*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
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Halterung B Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGD4D (ohne Bremse)
Halterung A Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
250.5| 300.5 | 350.5 | 400.5 | 4505 | 500.5
oMsthrough . 20W I hbsolut | 263.5| 3135 | 363.5 | 4135 | 4635 | 5135
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Das RCA-RGD4D Modell
ist nicht mit Bremse erhaltlich.

Passende Steuerungen

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

Bezeichnung

Positioniertyp

AuBenansi

Modell

ACON-C-201-NP-2-0
ACON-C-30I-NP-2-0

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Achsen steuern kann

| Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
. . " ACON-CY-201-NP-2-0 Gleiche Steuerungs-
3 Pun_kkt ACON-CY-301-NP-2-0 vorginge wie die filr 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
o Pulstreibertyp,
P(uslsterzeilfﬁzzi'ol'{]p - ACON-PL-20I-NP-2-0 dsr ﬁine{‘ (_1tifferen-
N . . F -P| - - )| lellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) AL SR P2 e )
Pulstreiber-Typ ACON-PO-201-NP-2-0 Pulstreibertyp,
(Spezifikation der einen offenen
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller | ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P o -C-1- -NP-2-
rogramm ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp ASEL-C-1-30(D-NP-2-0

Referenzseite
20W
Nominal: 1.3A,
Spitze:5.1A —315
DC24V
30W
Nominal: 1.3A,
Spitze:5.1A
—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RGD4D 1 5
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