
RCA-SA4D-      -20-5- 2 - - -

10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

H ub

Steigung

50 ~ 300
(In 50 mm-Schritten)

665

330

165

10

5

2.5

RCA-SA4D-      -20-10- 2 - - -

RCA-SA4D-      -20-2.5-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 300
1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Steigung

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

(In 50 mm-Schritten)

RCA    RoboCylinder

R C A - S A 4 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V  Servomotor, 

K upplungsloser-E inbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

300:300 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

2 0 A1S A4 DRCA
Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

2 0: Serv omotor

 2 0 W

B E:  B rems e Kabelau s gang End e

B L:  B rems e Kabelau s gang links

B R: B rems e Kabelau s gang rechts

F T :  Montagefu ß
NM: U mgekehrte Referenzpos ition

 10: 10 mm

 5: 5 mm

 2 .5: 2 .5 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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R
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem B etrieb mit einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale B eschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

55    RCA-SA4D

O ptionen

Code SeiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

FT 383

N M 385

B e sch re ibu n g

K ugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 2.7N  • m  Mb : 3.9N  • m MC : 6.8N   • m

Ma: 120 mm oder w eniger, Mb/Mc: 120 mm oder w eniger

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

Antriebssystem

Spiel

Material: Aluminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige Auskragung

U mgekehrte Referenzposition

W iederholgenauigkeit

Montagefuß

A llgemeine S pezifikationen

B ezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-20 I-NP -2-0

ACO N-CG -20 I-NP -2-0

ACO N-CY -20 I-NP -2-0

ACO N-P L-20 I-NP -2-0

ACO N-P O -20 I-NP -2-0

ACO N-SE-20 I-NP -0 -0

ASEL-C-1-20   1  -NP -2-0

Passende S teuerungen

Steuerung

Achsen der R CA-B aureihe kö nnen mit folgenden Steuerungen betrieben w erden. W ä hlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen W ü nschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS tromverbrauch

512 P unkte

3 P unkte

6 4 P unkte

1.50 0  P unkte

P ositioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfü llt

P rogramm-

steuerungstyp

P ositioniertyp U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

P ositionierungs-
punkten

P assender serieller 
K ommunikations-

typ

Serieller 
K ommunikations-

typ

3-P unkt-

P neumatik-Typ

P rogrammierbarer 
Typ, der bis zu zw ei

Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie die fü r
P neumatik-Z ylinder

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener K ollektor)

P ulstreibertyp,
der einen offenen

K ollektor unterstü tzt

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

P ulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
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te
g
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rte

S
te

u
e

ru
n

g

*1 S chließen S ie das Motor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum ME . Achten S ie darauf, dass der S chlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME : Mechanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 W enn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der O berseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verw inden, w as abnormale 

S chlittenbew egungen verursacht oder G eräusche erzeugt. W enn die Montagelöcher an der O berseite des Rahmens genutzt w erden, fahren S ie einen H ub mit 
200 mm oder w eniger. 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA RoboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de

7
4

6
.5

A

4
0

3
2

40

37

13
13.3 44

R: Bremskabelausgang
 rechts

E : Bremskabelausgang
 E nde

L: Bremskabelausgang
 links

13.3

1
3

.5

3
1
.5

40

4
1

.5

1
.5

5
3

.5

3
.5

3
8

13.3

4
6

.5

5.1

1
3

.5

A bm essungen der B rem se

5

0
.5

1

3
1

.2

1
.5

37

40

B Inkremental-S pezifikation 41.5
Absolut-S pezifikation 43

Inkremental-S pezifikation 80.5
Absolut-S pezifikation 86.5

Inkremental-S pezifikation 92.5
Absolut-S pezifikation 98.5

4-Ø 3.6
Ø 6.5 S enkbohrung, Tiefe 3.5 (zur Montage)2-Ø 3H 7, effektive Tiefe 5

4-M3, Tiefe 7

m-M3, Tiefe 5
Detailansicht des

Langlochs P (Ø 3 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 3 Lochabstand)

 2-Ø 3H 7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des RahmensE ndfläche des Rahmens 50 (H ub 50)
UX 100P (H ub andere als 50)

Referenz-
Fläche

Unterseite

2

ME S E ME  *2

2.2

H ome

2
1

70

5
3

.5

160.02

9 11.511.5

24

L

28 M

A16

13 H ub 1370

2
0

2
1

11.8 R 11.850

4

 0+
0
.0

1
0

3

* Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm 
erw eiterte G esamtlänge (L) (41,3 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0,2 kg höheres G ew icht. 

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC A-S A4D    56

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

* Bei umgekehrter 
Referenzposition (O ption 
NM) liegt die H ome-Position 
ca. 2,2 mm vom ME  auf der 
gegenüberliegenden S eite 
zum Motor. 

50 100 150 200 250 300

L

M

H ub

Inkremental

Absolut

N

P

R

U

m

G ew icht(kg)

242.5

248.5

122

50

35

22

-

4

0.6

292.5

298.5

172

100

85

22

1

4

0.7

342.5

348.5

222

100

85

72

1

4

0.8

392.5

398.5

272

200

185

22

2

6

0.9

442.5

448.5

322

200

185

72

2

6

1.0

492.5

498.5

372

A 146 196 246 296 346 396

300

285

22

3

8

1.1

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

O ffset-Referenz-
Position für Ma/Mc-
Moment *3

D etailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

K abelverbindungs-
stecker *1

(P
a
s
s
u
n
g
s
-

T
o
le

ra
n
z
 ±

 0
.0

2
)

D etailansicht A



(In 50 mm-Schritten)
R C A-SA5D -      -20-6- 2 - - -

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

12

6

3

R C A-SA5D -      -20-12- 2 - - -

R C A-SA5D -      -20-3-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 500
1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

(In 50 mm-Schritten)

RCA    R oboC ylinder

R C A - S A 5 D R oboC ylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V  Servomotor, 

K upplungsloser E inbaumotor

* D etails der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

500:500 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

2 0 A1S A5 DRCA
Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

2 0: Serv omotor

 2 0 W

 12 : 12  mm

 6 : 6  mm

      3:   3 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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R
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-
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

Modellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A usw ahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten 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. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

57    R C A -SA 5D

O ptionen

Beschreibung

Kugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder weniger

Ma: 4.9N  • m  Mb : 6.8N  • m MC  : 11.7N   • m

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

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

A ntriebssystem

Spiel

Material: A luminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige A uskragung

R ichtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige A uskragung

Wiederholgenauigkeit

A llgem eine S pezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N )

Hub

Steigung

B E :  B r e m s e  K a b e la u s g a n g  E n d e

B L :  B r e m s e  K a b e la u s g a n g  lin k s

B R : B r e m s e  K a b e la u s g a n g  r e c h t s

F T :  M o n t a g e fu ß
N M : U m g e k e h r t e  R e fe r e n z p o s it io n
S R :  S c h lit t e n r o lle r - S p e z ifik a t io n

C ode SeiteN ame

BE 381

BL 381

Bremse Kabelausgang E nde

Bremse Kabelausgang links

Bremse Kabelausgang rechts BR 381

FT 383

N M 385

SR 388

U mgekehrte R eferenzposition

Schlittenroller-Spezifikation

Montagefuß



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-20 I-NP -2-0

ACO N-CG -20 I-NP -2-0

ACO N-CY -20 I-NP -2-0

ACO N-P L-20 I-NP -2-0

ACO N-P O -20 I-NP -2-0

ACO N-SE-20 I-NP -0 -0

ASEL-C-1-20   1  -NP -2-0

Passende S teuerungen

Steuerung

Achsen der R CA-B aureihe kö nnen mit folgenden Steuerungen betrieben w erden. W ä hlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen W ü nschen am meisten entspricht.

B ezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS tromverbrauch

512 P unkte

3 P unkte

6 4 P unkte

1.50 0  P unkte

P ositioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfü llt

P rogramm-

steuerungstyp

P ositioniertyp U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

P ositionierungs-
punkten

P assender serieller 
K ommunikations-

typ

Serieller 
K ommunikations-

typ

3-P unkt-

P neumatik-Typ

P rogrammierbarer 
Typ, der bis zu zw ei

Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie die fü r
P neumatik-Z ylinder

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener K ollektor)

P ulstreibertyp,
der einen offenen

K ollektor unterstü tzt

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

P ulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
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n
In

te
g
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rte

S
te

u
e
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n
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*1 S chließen S ie das Motor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum ME . Achten S ie darauf, dass der 
 S chlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME : Mechanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 Referenz-Position zur B erechnung des Ma-Moments
*4 W enn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der O berseite 
 des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verw inden, w as abnormale 
 S chlittenbew egungen verursacht oder G eräusche erzeugt. W enn die Montagelöcher 
 an der O berseite des Rahmens genutzt w erden, fahren S ie einen H ub mit 200 mm 
 oder w eniger. 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA RoboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de
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ME  *2H omeS EME

3

1

2
6

6
2

0
6

L
15 A

14 H ub 1494

30 M
15.5915.5

30

19
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R: B remse K abelausgang rechts

E : B remse K abelausgang E nde

L: B remse K abelausgang links

A bm essungen der B rem se

Inkremental S pezifikation 60.5

Inkremental S pezifikation 75.5
Absolut S pezifikation 78

4-Ø 4H 7 Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

2-Ø 4H 7, effektive Tiefe 64-Ø 4.5 Durchgangsbohrung, 

Ø 8 S enkbohrung, Tiefe 4.5

4-M4, Tiefe 9

m-M4, Tiefe 7 P (Ø 4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 4 Lochabstand)Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens

E ndfläche des Rahmens

50 (H ub 50)
UX 100P (H ub anders als 50)

D etailansicht von A

Referenz-
Fläche

Detailansicht des

Langlochs

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC A-S A5D    58

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300

L

M

H ub

Inkremental

Absolut

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

247.5

250

142

50

35

42

-

4

1.2

297.5

300

192

100

85

42

1

4

1.3

347.5

350

242

100

85

92

1

4

1.4

397.5

400

292

200

185

42

2

6

1.5

447.5

450

342

200

185

92

2

6

1.6

497.5

500

392

A 172 222 272 322 372 422

300

285

42

3

8

1.7

350 400 450 500

547.5

550

442

300

285

92

3

8

1.8

597.5

600

492

400

385

42

4

10

1.9

647.5

650

542

400

385

92

4

10

2.0

697.5

700

592

472 522 572 622

500

485

42

5

12

2.1

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

S icherstellung 100 
oder mehr

K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 100 
oder mehr

O ffset-Referenz-
Position für Ma/Mc-
Moment *3
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2
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* Modelle mit B remse haben eine um 26.5 mm 
erw eiterte G esamtlänge (L) (39.8 mm bei 
endseitigem B remskabelausgang) und ein 
um 0,3 kg höheres G ew icht. 



Code SeiteName

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

FT 383

NM 385

SR 388

U mgekehrte R eferenzposition

Schlittenroller-Spezifikation

Montagefuß

R CA-SA6D -      -30-6- 2 - - -

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

H ub

Steigung

50 ~ 450
(Set in 50-mm steps)

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

12

6

3

R CA-SA6D -      -30-12- 2 - - -

R CA-SA6D -      -30-3-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 600

(Set in 50-mm steps)
1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    R oboCylinder

R C A - S A 6 D R oboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V  Servomotor, 

kupplungsloser E inbaumotor

* D etails der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

600:600 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

3 0 A1S A6 DRCA
Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

30: Serv omotor

 30 W

 12 : 12  mm

 6: 6 mm

      3:   3 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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R
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-
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem B etrieb mit einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die Steigung 3 ist). D as ist die maximale B eschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

59    R C A -S A 6D

Optionen

B e sch re ibu n g

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 8.9 N  • m  Mb : 12.7 N  • m MC  : 18.6 N   • m

Ma: 220 mm oder w eniger, Mb/Mc: 220 mm oder w eniger

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

A ntriebssystem

S piel

Material: A luminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige A uskragung

R ichtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige A uskragung

W iederholgenauigkeit

A llgem eine S pezifikationen

B ezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

B E :  B r e m s e  K a b e la u s g a n g  E n d e

B L :  B r e m s e  K a b e la u s g a n g  lin k s

B R : B r e m s e  K a b e la u s g a n g  r e c h t s

F T :  M o n t a g e fu ß
N M : U m g e k e h r t e  R e fe r e n z p o s it io n
S R :  S c h lit t e n r o lle r - S p e z ifik a t io n



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-30 I-NP -2-0

ACO N-CG -30 I-NP -2-0

ACO N-CY -30 I-NP -2-0

ACO N-P L-30 I-NP -2-0

ACO N-P O -30 I-NP -2-0

ACO N-SE-30 I-NP -0 -0

ASEL-C-1-30   1  -NP -2-0

Passende S teuerungen

Steuerung

Achsen der R CA-B aureihe kö nnen mit folgenden Steuerungen betrieben w erden. W ä hlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen W ü nschen am meisten entspricht.

B ezeichnung Außenansicht M odell M erkmale M ax. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS tromverbrauch

512 P unkte

3 P unkte

6 4 P unkte

1.50 0  P unkte

P ositioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfü llt

P rogramm-

steuerungstyp

P ositioniertyp U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

P ositionierungs-
punkten

P assender serieller 
K ommunikations-

typ

Serieller 
K ommunikations-

typ

3-P unkt-

P neumatik-Typ

P rogrammierbarer 
Typ, der bis zu zw ei

Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie die fü r
P neumatik-Z ylinder

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener K ollektor)

P ulstreibertyp,
der einen offenen

K ollektor unterstü tzt

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

P ulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
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te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum M E . Achten S ie darauf, dass der
 S chlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 M E : M echanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 Referenz-Position zur B erechnung des M a-M oments 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA RoboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de

5
3

4
3

58
56

1

1
3

.3

5.1

1441.513.3

1

55

58

1
9

6

5
3

3
75
0

4
0

1
9

A

4

56

58

3

H ome M E  *2

3

S EM E

8
2

3
8

3
1

19.52119.5

50

32 0.02

L

15 A

14 H ub 19115

3
1

15.5 8 R 8 76

19

(3)

M E  *2H ome

5

 0+
0
.0

1
2

4

A bm essungen der B rem se

Detailansicht

 von A
P (Ø 4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 4 Lochabstand)

 3-Ø 4H 7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens E ndfläche des Rahmens
UX 100P

Referenz-
Fläche

* B ei umgekehrter 
Referenzposition (O ption 
NM ) liegt die H ome-Position 
ca. 3 mm vom M E  auf der 
gegenüberliegenden S eite 
zum M otor. 

D etailansicht A

N (Ø 4 Lochabstand)

Inkremental-S pezifikaton 75.5

Absolut-S pezifikaton 79.5

2-Ø 5H 7, effektive Tiefe 64-M 5, Tiefe 9

m-M 5, Tiefe 8

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC A-S A6D    6 0

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300

L

H ub

Inkremental

Absolut

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

288.5

292.5

81

66

81

1

6

1.3

348.5

342.5

131

116

31

2

8

1.5

388.5

392.5

181

166

81

2

8

1.7

438.5

442.5

231

216

31

3

10

1.9

488.5

492.5

281

266

81

3

10

2.1

538.5

542.5

A 198 248 298 348 398 448

331

316

31

4

12

2.3

350 400 450 500 550 600

588.5

592.5

381

366

81

4

12

2.5

638.5

642.5

431

416

31

5

14

2.7

688.5

692.5

481

466

81

5

14

2.9

738.5

742.5

531

516

31

6

16

3.1

788.5

792.5

581

566

81

6

16

3.3

838.5

842.5

498 548 598 648 698 748

631

616

31

7

18

3.5

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

O ffset-Referenz-
Position für M a/M c-M oment *3

S icherstellung 100 
oder mehr

S icherstellung 100 
oder mehr

K abelverbindungs-
stecker *1

(P
a
s
s
u
n
g
s
-

T
o
le

ra
n
z
 ±

 0
.0

2
)

R: B remskabelausgang 
 rechts

E : B remskabelausgang
 E nde

L: B remskabelausgang
 links

* M odelle mit B remse haben eine um 26.5 mm 
erw eiterte G esamtlänge (L) (39.8 mm bei 
endseitigem B remskabelausgang) und ein 
um 0,3 kg höheres G ew icht. 



RCA-SS4D- I -20-5- 2-- -

10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

50 ~ 300
(In 50 mm-Schritten)

665

330

165

10

5

2.5

RCA-SS4D- I -20-10- 2-- -

RCA-SS4D- I -20-2.5-

A1

A1

A1 2-- -

50 ~ 300

(In 50 mm-Schritten)
1

1

1

3

3

3

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

R C A - S S 4 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung mit Stahlrahmen, Achsbreite 40 mm, 

24-V  Servomotor, kupplungsloser E inbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

300:300 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

2 0 A1S S 4 DRCA
Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

2 0: Serv omotor

 2 0 W

 10: 10 mm

 5: 5 mm

 2 .5: 2 .5 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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R
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem B etrieb mit einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale B eschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

6 1    RCA-SS4D

O ptionen

B e sch re ibu n g

K ugelumlaufspindel Ø  8 mm, gerollt C10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 2.7 N  • m  Mb : 3.9 • m MC : 6.8 N   • m

Ma: 120 mm oder w eniger, Mb/Mc: 120 mm oder w eniger

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

Antriebssystem

Spiel

Material: Stahl, speziallegiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige Auskragung

W iederholgenauigkeit

A llgemeine S pezifikationen

B ezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

H ub

Steigung

B E:  B rems e Kabelau s gang End e

B L:  B rems e Kabelau s gang links

B R: B rems e Kabelau s gang rechts

NM: U mgekehrte Referenzpos ition

Code SeiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

N M 385U mgekehrte Referenzposition



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

A C O N - C - 2 0 I- N P - 2 - 0

A C O N - C G - 2 0 I- N P - 2 - 0

A C O N - C Y - 2 0 I- N P - 2 - 0

A C O N - P L - 2 0 I- N P - 2 - 0

A C O N - P O - 2 0 I- N P - 2 - 0

A C O N - S E - 2 0 I- N P - 0 - 0

A S E L - C -1- 2 0 - N P - 2 - 0

Passende Steuerungen

Steuerung

A c h s e n  d e r  R C A - B a u r e ih e  k ö n n e n  m it  f o lg e n d e n  S t e u e r u n g e n  b e t r ie b e n  w e r d e n . W ä h le n  S ie  d e n  T y p  a u s , d e r  Ih r e n  s p e z ie lle n  W ü n s c h e n  a m  m e is t e n  e n t s p r ic h t .

B ezeichnung Außenansicht Modell Merkm ale Max. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung R eferenzseiteStrom verbrauch

512  P u n k t e

3 P u n k t e

6 4 P u n k t e

1.50 0  P u n k t e

P o s it io n ie r t y p , 
d e r  d ie  S ic h e r h e it s -

k a t e g o r ie  e r f ü llt

P r o g r a m m -

s t e u e r u n g s t y p

P o s it io n ie r t y p U n t e r s t ü t z u n g  
v o n  b is  z u  512  

P o s it io n ie r u n g s -
p u n k t e n

P a s s e n d e r  s e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

S e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

3- P u n k t -

P n e u m a t ik - T y p

P r o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  z w e i

A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

G le ic h e  S t e u e r u n g s -
v o r g ä n g e  w ie  d ie  f ü r
P n e u m a t ik - Z y lin d e r

P u ls t r e ib e r - T y p
( S p e z if ik a t io n

o f f e n e r  K o lle k t o r )

P u ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  o f f e n e n

K o lle k t o r  u n t e r s t ü t z t

P u ls t r e ib e r - T y p
( S p e z if ik a t io n

d if f. L e it u n g s t r e ib e r )

P u ls t r e ib e r t y p ,
d e r  e in e n  d if f e r e n -

t ie lle n  L e it u n g s -
t r e ib e r  u n t e r s t ü t z t

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
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u
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-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch
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Typ
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*1 Schließen Sie das Motor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  ME . Achten Sie darauf, dass der Schlitten die um gebenden Teile nicht 

berührt. 
 ME : Mechanischer E ndpunkt SE : H ub-E ndpunkt
*3 R eferenz-Position zur B erechnung des Ma-Mom ents

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA R oboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de

8.5

1813.3 4813.3

1
2

.5

3
0

.5

40

4
1

.5

1
.5

5
3

.5

1
.5

4
0

13.3

4
6

.5

1
2

.5

3
1

.2

2
1

50

41.5

7
4

6
.5

4
0

3
2

40

33

2
1

2
0

24

70

105M33

11.511.5 9

L

ME SE

2

18

16 A 88

H ub 70

ME  *2H om e

2.2

18

A bm essungen der B rem se

4-3.6 gebohrt, Ø 6.5 Senkbohrung 4-M3, Tiefe 7

2-M3, Tiefe 5

R eferenz-
Fläche

A bm essungen und G ew icht pro H ub

R C A-SS4D    6 2

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300H ub

L

A

M

G ew icht (kg)

260

156

122

1.1

310

206

172

1.2

360

256

222

1.3

410

306

272

1.4

460

356

322

1.5

510

406

372

1.6

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

O ffset-R eferenz-
Position für Ma/Mc-Mom ent *3

K abelverbindungs-
stecker *1

R : B rem se K abelausgang rechts

E : B rem se K abelausgang E nde

L: B rem se K abelausgang links

* Modelle m it B rem se haben eine um  32 m m  
erw eiterte G esam tlänge (L) (45.3 m m  bei 
endseitigem  B rem skabelausgang) und ein 
um  0.2 kg höheres G ew icht. 

* B ei um gekehrter 
R eferenzposition (O ption 
N M) liegt die H om e-Position 
ca. 2,2 m m  vom  ME  auf der 
gegenüberliegenden Seite 
zum  Motor. 



(In 50 mm-Schritten)
R C A-SS5D - I -20-6- 2-- -

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

12

6

3

R C A-SS5D - I -20-12- 2-- -

R C A-SS5D - I -20-3-

A1

A1

A1 2-- -

50 ~ 500
1

1

1

3

3

3

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

(In 50 mm-Schritten)

RCA    R oboC ylinder

R C A - S S 5 D R oboC ylinder, Schlitten-Ausführung mit Stahlrahmen, Achsbreite 52 mm, 

24-V  Servomotor, kupplungsloser E inbaumotor

* D etails der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

500:500 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

2 0 A1S S 5 DRCA
Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

2 0: Serv omotor

 2 0 W

 12 : 12  mm

 6 : 6  mm

      3:   3 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem B etrieb mit einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die Steigung 3 ist). D as ist die maximale B eschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

6 3    R C A-SS5D

O ptionen

B eschreibu ng

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 4.9N  • m  Mb : 6.8N  • m MC  : 11.7N   • m

Ma: 150 mm oder w eniger, Mb/Mc: 150 mm oder w eniger

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

Antriebssystem

Spiel

Material: Stahl, speziallegiertG rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige Auskragung

R ichtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige Auskragung

W iederholgenauigkeit

A llgemeine S pezifikationen

B ezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

H ub

Steigung

B E:  B rems e Kabelau s gang End e

B L:  B rems e Kabelau s gang links

B R: B rems e Kabelau s gang rechts

NM: U mgekehrte Referenzpos ition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

C ode SeiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

N M 385

SR 388

U mgekehrte R eferenzposition

Schlittenroller-Spezifikation



DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-20 I-NP -2- 0

ACO N-CG -20 I-NP -2- 0

ACO N-CY -20 I-NP -2- 0

ACO N-P L -20 I-NP -2- 0

ACO N-P O -20 I-NP -2- 0

ACO N-SE -20 I-NP - 0 - 0

P assende S teuerungen

Steuerung

Ac h s en d er  R CA- B au r eih e k ö nnen mit folg end en Steu er u ng en b etr ieb en w er d en. W ä h len Sie d en T y p au s , d er  Ih r en s peziellen W ü ns c h en am meis ten ents pr ic h t.

B ezeichnung Außenansicht Modell Merkm ale Max. Anzahl von P ositionierungspunkten E ingangsspannung R eferenzseiteS trom verbrauch

512 P u nk te

3 P u nk te

6 4 P u nk te

1.50 0  P u nk te

P os itionier ty p, 
d er  d ie Sic h er h eits -

k ateg or ie er f ü llt

P r og r amm-

s teu er u ng s ty p

P os itionier ty p U nter s tü tzu ng  
v on b is  zu  512 

P os itionier u ng s -
pu nk ten

P as s end er  s er ieller  
K ommu nik ations -

ty p

Ser ieller  
K ommu nik ations -

ty p

3- P u nk t-

P neu matik - T y p

P r og r ammier b ar er  
T y p, d er  b is  zu  zw ei

Ac h s en s teu er n k ann

G leic h e Steu er u ng s -
v or g ä ng e w ie d ie f ü r
P neu matik - Z y lind er

P u ls tr eib er - T y p
(Spezif ik ation

offener  K ollek tor )

P u ls tr eib er ty p,
d er  einen offenen

K ollek tor  u nter s tü tzt

*  Die ASE L  T y penb ezeic h nu ng  b er u h t au f  einer  1-  Ac h s -Spezif ik ation. 

ASE L -C-1-20 -NP -2- 0

P u ls tr eib er - T y p
(Spezif ik ation

d if f. L eitu ng s tr eib er )

P u ls tr eib er ty p,
d er  einen d if fer en-

tiellen L eitu ng s -
tr eib er  u nter s tü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ
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-
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A
rm

/Flach-
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Schub-
stangen-Typ
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ch
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*1 S chließen S ie das Motor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  ME . Achten S ie darauf, dass der S chlitten die um gebenden Teile nicht berührt. 
 ME : Mechanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 R eferenz-P osition zur B erechnung des Ma-Mom ents

w w w .eu.robocylinder.de

2D
CAD
2D

CAD

RCA R oboCylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de
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323032

S EME
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ME  *2H om e
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A 60.5
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C 50
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13.3
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44

13.3

3
3

.5

4

13.3 52

1
5

.54
5

64

2
6

1

5
0

42

S EME

2.7

H ub

A bm essungen der B rem se

4-4.5 gebohrt, 8 tiefe S enkbohrung, Tiefe 4.5

4-M4, Tiefe 9

2-M4, Tiefe 5

R eferenz-
Fläche

4-4.5 gebohrt, 8 tiefe S enkbohrung, Tiefe 4.5

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RCA-SS5D    64

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300H ub

L

A

M

G ew icht (kg)

262.5

182

142

1.4

312.5

232

192

1.5

362.5

282

242

1.6

412.5

332

292

1.7

462.5

382

342

1.8

512.5

432

392

1.9

350 400 450 500

562.5

482

442

2.0

612.5

532

492

2.1

662.5

582

542

2.2

712.5

632

592

C 92 142 192 242 292 342 392 442 492 542

2.3

P u ls e
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

K abelverbindungs-
stecker *1

Sicherstellung 100 
oder m ehr

O ffset-Referenz-
P osition für Ma/Mc-Mom ent *3

R: B rem skabelausgang
 rechts

E : B rem skabelausgang
 E nde

L: B rem skabelausgang
 links

* Modelle m it B rem se haben eine um  24 m m  
erw eiterte G esam tlänge (L) (37,3 m m  bei 
endseitigem  B rem skabelausgang) und ein 
um  0.3 kg höheres G ew icht. 



RCA-SS6D- I -30-6- 2-- -

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3
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RCA-SS6D- I -30-12- 2-- -

RCA-SS6D- I -30-3-

A1

A1

A1 2-- -

50 ~ 600
1

1

1

3

3

3

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

R C A - S S 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung mit Stahlrahmen, Achsbreite 58 mm, 

24-V  Servomotor, kupplungsloser E inbaumotor

(In 50 mm-Schritten)

(In 50 mm-Schritten)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

600:600 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

3 0 A1S S 6 DRCA
Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

30: Serv omotor

 30 W

 12 : 12  mm

 6: 6 mm

      3:   3 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem B etrieb mit einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale B eschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

65    RCA-SS6D

O ptionen

B e sch re ibu n g

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 8.9 N  • m  Mb : 12.7 N  • m MC : 18.6 N   • m

Ma: 220 mm oder w eniger, Mb/Mc: 220 mm oder w eniger

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

Antriebssystem

Spiel

Material: Stahl, speziallegiertG rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige Auskragung

W iederholgenauigkeit

A llgemeine S pezifikationen

B ezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

H ub

Steigung

B E:  B rems e Kabelau s gang End e

B L:  B rems e Kabelau s gang links

B R: B rems e Kabelau s gang rechts

NM: U mgekehrte Referenzpos ition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Code SeiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

N M 385

SR 388

U mgekehrte Referenzposition

Schlittenroller-Spezifikation



DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-30 I-NP -2- 0

ACO N-CG -30 I-NP -2- 0

ACO N-CY -30 I-NP -2- 0

ACO N-P L -30 I-NP -2- 0

ACO N-P O -30 I-NP -2- 0

ACO N-SE -30 I-NP - 0 - 0

Passende S teuerungen

Steuerung

Ac h s en d er  R CA- B au r eih e k ö nnen mit folg end en Steu er u ng en b etr ieb en w er d en. W ä h len Sie d en T y p au s , d er  Ih r en s peziellen W ü ns c h en am meis ten ents pr ic h t.

Bezeichnung Außenansicht M odell M erkm ale M ax. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung R eferenzseiteS trom verbrauch

512 P u nk te

3 P u nk te

6 4 P u nk te

1.50 0  P u nk te

P os itionier ty p, 
d er  d ie Sic h er h eits -

k ateg or ie er f ü llt

P r og r amm-

s teu er u ng s ty p

P os itionier ty p U nter s tü tzu ng  
v on b is  zu  512 

P os itionier u ng s -
pu nk ten

P as s end er  s er ieller  
K ommu nik ations -

ty p

Ser ieller  
K ommu nik ations -

ty p

3- P u nk t-

P neu matik - T y p

P r og r ammier b ar er  
T y p, d er  b is  zu  zw ei

Ac h s en s teu er n k ann

G leic h e Steu er u ng s -
v or g ä ng e w ie d ie f ü r
P neu matik - Z y lind er

P u ls tr eib er - T y p
(Spezif ik ation

offener  K ollek tor )

P u ls tr eib er ty p,
d er  einen offenen

K ollek tor  u nter s tü tzt

*  Die ASE L  T y penb ezeic h nu ng  b er u h t au f  einer  1-  Ac h s -Spezif ik ation. 

ASE L -C-1-30 -NP -2- 0

P u ls tr eib er - T y p
(Spezif ik ation

d if f. L eitu ng s tr eib er )

P u ls tr eib er ty p,
d er  einen d if fer en-

tiellen L eitu ng s -
tr eib er  u nter s tü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ
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e
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-
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rm

/Flach-
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Schub-
stangen-Typ
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*1 S chließen S ie das M otor-/Enkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  M E. Achten S ie darauf, dass der S chlitten die um gebenden Teile nicht berührt. 
 M E: M echanischer Endpunkt S E: H ub-Endpunkt
*3 R eferenz-Position zur Berechnung des M a-M om ents 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
CAD
2D

CAD

RCA R oboCylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de

4
0

4-M 5, Tiefe 9

D-M 5, Tiefe 6
(zur M ontage)

2-Ø 5H 7, effektive Tiefe 6

3-Ø 4H 7, Tiefe 4

S E : H ub-Endpunkt
M E : M echanischer Endpunkt
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PEX 100B 13.513.5
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A bm essungen und G ew icht pro H ub

R CA-S S 6D    6 6

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300H ub

L

A

B

G ew icht (kg)

303.5

208

81

2.4

353.5

258

131

2.6

403.5

308

81

2.8

453.5

358

131

3.0

503.5

408

81

3.2

553.5

458

131

3.4

350 400 450 500

603.5

508

81

3.6

653.5

558

131

3.8

703.5

608

81

4.0

753.5

658

131

C 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531

4.2

550 600

803.5

708

81

4.4

853.5

758

131

581 631

D 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14

E 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5

16 16

6 6

4.7

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

O ffset-R eferenz-
Position für M a/M c-M om ent *3

R eferenz-
Fläche

S icherstellung 100 
oder m ehr

K abelverbindungs-
stecker *1

R : Brem skabelausgang
 rechts

E: Brem skabelausgang
 Ende

L: Brem skabelausgang
 links

* M odelle m it Brem se haben eine um  24 m m  
erw eiterte G esam tlänge (L) (37,3 m m  bei 
endseitigem  Brem skabelausgang) und ein 
um  0.3 kg höheres G ew icht. 


